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Yeni Universal Robot, UR10 modelini satin aldiginiz igin tesekkiir ederiz.

Robot, bir arac1 hareket ettirmek ve elektrik sinyallerinin kullanimiyla diger maki-
nelerle iletisim kurmak {izere programlanabilir. Bu, ¢gekme altiminyum tiiplerden
ve eklemlerden olusan bir koldur. Patentli programlama arabirimimiz PolyScope’u
kullanarak, robotu istenen bir yo6riinge tizerinde hareket edecek sekilde program-
lamak kolaydr.

Kutular Ne igeriyor

Komple bir robot siparis ettiginizde, iki kutu alirsmiz. Biri robot kolunu igerir,
digeri sunlar1 igerir:

El tiniteli kontrol kutusu

Kontrol kutusu

El tinitesi i¢in montaj braketi

Kontrol kutusunu agma anahtari

Robot kolunu ve kontrol kutusunu baglama kablosu

Bolgenizle uyumlu sebeke kablosu

EUROMAP 67 kablosu

Sirim 3.5.5
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UNIVERSAL ROBOTS Daha fazla bilgi alabileceginiz yerler

e Lazerli kalem

e Bu kilavuz

Onemli Giivenlik Bildirimi

Robot, kismen tamamlanmis bir makinedir (bakin 8.4) vebunedenle, robotun
her kurulumu igin bir risk degerlendirmesi gereklidir.

Not: B&1lim 1 altindaki tiim giivenlik talimatlarina uymaniz gerekir.

Bu Elkitabini Okuma

Bu kilavuz, robotu kurma ve kullanma talimatlar: icerir. Asagidaki parcalardan

olusur:

Donanim Kurulum Kilavuzu: Robotun mekanik ve elektrikli kurulumu.
PolyScope Kilavuzu: Robotu programlama.

EUROMAP 67 Arabirimi: EUROMAP 67 arabirimini kullanma.

Bu kilavuz, temel seviyede mekanik ve elektrik egitimi olmasi beklenen, entegras-
yonu yapan kisiye yoneliktir. Entegrasyonu yapan kisi ayrica programlamanin te-
mel konseptlerine de asina olabilir. Genel olarak robotlar ya da bilhassa Universal
Robots hakkinda &zel bilgi sahibi olmas1 gerekmez.

Daha fazla bilgi alabileceginiz yerler
Tiim UR dagiticilarin kullanilabilecegi destek web sitesi (http: //www.universal-robots
com/support), ek bilgiler igeriyor, 6rnegin:
¢ Bu kilavuzun diger dil siiriimleri

* PolyScope yeni bir siirtime yiikseltildikten sonra PolyScope Kilavuzu giincel-

lenir
¢ Hizmet Kilavuzu ile sorun giderme, bakim ve robot onarimi talimatlar:
o Ileri kullanicilar igin Komut Dosyas1 Kilavuzu

¢ Kapasitelerin satin alinabilecegi URCAPS

UR10/CB3 X Surim 3.5.5


http://www.universal-robots.com/support
http://www.universal-robots.com/support
http://www.universal-robots.com/urcaps/overview/

Kisim I

Donanim Kurulum Kilavuzu






1.1 Giris

Bu boliim, robot ilk defa galistirilmadan 6nce UR robotlarinin entegrasyonunu ya-

pan kisi tarafindan okunup anlasilmas: gereken 6nemli giivenlik bilgileri igerir.

Bu boliimdeki ilk alt kisimlar geneldir. Daha sonraki alt boltimler, robotu kurmay:
ve programlamay1 saglamayla ilgili 6zel miihendislik verileri icerir. B61tim 2 altinda
ozellikle isbirlik¢i uygulamalar icin gecerli olan giivenlikle ilgili islevler tarif edilmis
ve tanimlanmistir.

Bolumde 2 veayrica kisimda 1.7 sunulan talimatlar ve rehberlik 6zellikle ¢ok
onemlidir.

Bu kilavuzun diger boliim ve kisimlarinda verilen tiim montaj talimatlarina ve ku-
rallarina uyulmasi ve bunlarimn izlenmesi énemlidir.

Uyar1 simgeleriyle iliskili metne 6zellikle dikkat edilmelidir.

NOT:
Universal Robots, robot (kolu kontrol kutusu ve/veya el ku-
mandasi) hasar gordiigii, degistirildigi veya herhangi bir sekilde

farklilastirildiginda higbir sorumluluk kabul etmez. Universal Ro-
bots, programlama hatalarindan veya robotun arizalanmasimdan
dolay1 robot veya diger ekipman {izerindeki herhangi bir hasar-
dan sorumlu tutulamaz.

1.2 Gecerlilik ve Sorumluluk

Bu kilavuzdaki bilgiler, komple bir robot uygulamasini tasarlama, kurma ve ¢alistirmay1
kapsamaz veya biitiin sistemin giivenligini etkileyebilecek tiim ¢evresel ekipman-

lar1 kapsamaz. Biitiin sistemin, robotun kuruldugu tilkenin standartlarinda ve yonet-
meliklerinde belirtilen giivenlik kosullarina uygun bir sekilde tasarlanmas: ve ku-

rulmasi gerekir.

S6z konusu iilkedeki gegerli giivenlik yasa ve yonetmeliklerine uyulmasin ve biitiin
robot uygulamasindaki énemli tiim tehlikelerin ortadan kaldirilmasini saglamaktan

UR robotlarinin entegrasyonunu yapan kisiler sorumludur.

Bunlar, asagidakileri igerebilir, ancak bunlarla smirh degildir:

¢ Biitiin robot sistemi i¢in bir risk degerlendirmesi gerceklestirme

* Risk degerlendirmesi tarafindan tanimlandiysa, diger makineler ve ek giiven-
lik cihazlariyla arabirim kurmak

* Yazilimda uygun giivenlik ayarlarini ayarlama

¢ Kullanicinin herhangi bir giivenlik 6nlemini degistirmemesini saglaym

Surim 3.5.5 I-3 UR10/CB3
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¢ Toplam sistemin diizgiin bir bicimde tasarlandigini ve kuruldugunu dogrulama
e Kullanim talimatlarini belirleme

* Robot kurulumunu uygun isaretlerle ve entegrasyonu yapan kisinin irtibat

bilgileriyle isaretleme

* Risk degerlendirmesi ve bu elkitab1 da dahil, tiim belgeleri teknik bir dosyada
toplama

Gegerli standartlar: ve yasalar: bulma ve okuma konusunda kilavuzlar i¢in bakin

http://universal-robots.com/support/

1.3  Yukimlalagan Sinirlandiriimasi

Givenlikle ilgili olarak bu kilavuzda verilen tiim bilgiler, endiistriyel manipiilator
tim gilivenlik talimatlarina uydugunda bile yaralanmaya veya hasara neden olma-
yacagina dair UR tarafindan verilmis bir garanti olarak goriilmemelidir.

1.4 Bu Kilavuzdaki Uyari Simgeleri

Asagidaki simgeler, bu kilavuzda siirekli kullanilan tehlike seviyelerini belirten
basliklar: tanimlar. Uriinde ayni uyari isaretleri kullanilr.

TEHLIKE:
Bu, kagmilmamasi halinde 6liime ya da ciddi yaralanmalara yol
acgacak direkt risk teskil eden bir elektrik durumunu belirtir.

TEHLIKE:
Bu, kagimilmamasi halinde 6liime ya da ciddi yaralanmalara yol
agacak direkt risk teskil eden bir durumu belirtir.

UYARI:
Bu, kagimilmamasi halinde yaralanmaya veya ekipmanda biiyiik
hasara yol acacak potansiyel risk tegkil eden bir elektrik duru-

munu belirtir.

UYARI:
Bu, kagmilmamas: halinde yaralanmaya veya ekipmanda biiyiik
hasara yol acacak potansiyel risk teskil eden bir durumu belirtir.

UYARI:
Bu, dokunuldugunda yaralanmaya yol agacak potansiyel risk
teskil eden sicak bir yiizeyi belirtir.

> BBk D

UR10/CB3 I-4 Sirim 3.5.5


http://universal-robots.com/support/
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DIKKAT:
Bu, kagimilmamasi halinde ekipmanda hasara yol agacak bir du-

rumu belirtir.

1.5 Genel Uyan ve ikazlar

Bu kisim, bu kilavuzun farkhi boliimlerinde tekrarlanmis veya agiklanmis olabi-
lecek baz1 genel uyari ve ikazlari igerir. Bu kilavuz boyunca diger uyarilar ve ikaz-

lar mevcuttur.

TEHLIKE:
Robotu ve tiim elektrikli ekipmani, b&1tm 4 ve 5 altinda bulunan

spesifikasyonlara ve uyarilara gore kurdugunuzdan emin olun.

Surim 3.5.5 I-5 UR10/CB3

Telif hakki © 2009-2018 Universal Robots A/S’ye aittir. Tim Haklar Sakhdir.



Telif hakki © 2009-2018 Universal Robots A/S’ye aittir. Tim Haklari Sakhdir.

UNIVERSAL ROBOTS

1.5 Genel Uyar ve ikazlar

UYARI:

1.

10.

11.
12.

Robot kolu ile aletin/ug¢ elemanmin diizgiin ve saglam bir

bigimde yerine vidalandigindan emin olun.

. Robot kolunun serbest calismak icin bol alani olmasimi

saglaymn.

. Gluvenlik  onlemleri  ve/veya  robotun  gitivenlik

yapilandirmas1 parametreleri, risk degerlendirmesinde
tanimlandig1 sekilde, programlayicilari, operatorleri ve
cevredekileri korumaya ayarlandigindan emin olun.

. Robotta galisirken bol giysi kullanmayin veya taki takmayn.

Robotla ¢alisirken uzun saglarmizi arkaniza basladigimizdan

emin olun.

. Hasar gormiisse robotu asla kullanmayin.

. Yazilim, bir hata uyarisi veriyorsa, hemen acil durum durdur-

masina basin, hataya neden olan kosullar1 yazin, giinliik ek-
ranindan ilgili hata kodlarini bulun ve tedarikginizle irtibata

gegin.

. Herhangi bir giivenlik ekipmanmm standart G/C’ye

baglamayin. Sadece gtivenlikle ilgili G/C kullanin.

. Dogru kurulum ayarlarim1 kullandiginizdan emin olun

(6rnegin Robot montaj agisi, TCP kiitlesi, TCP ofseti, glivenlik
yapilandirmasr). Programla birlikte kurulum dosyasin kay-
dedin ve ytikleyin.

. Serbest stirtis islevi (Empedans/Geri Siiriis) sadece

risk degerlendirmesinin izin verdigi kurulumlarda kul-
lanilacaktir. Aletin/ug¢ elemanlarinin ve engellerin keskin

kenarlar: veya sikma noktalar1 bulunmamalidur.

Baslarini ve yiizlerini ¢alisan robotun veya galismak iizere
olan robotun ulasamayacag bir yerde tutmalari igin insanlar:

uyarmayi unutmayin.
Teach pendant’1 kullanirken robot hareketine dikkat edin.

Risk degerlendirmesiyle belirlendiginde, robotun giivenlik
araligina girmeyin veya sistem calisirken robota dokun-

mayin.

UR10/CB3
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11.

12.

13.

14.

Carpismalar, yiiksek hizlarda ve yiiksek tasima kapasitele-
rinde 6nemli dl¢iide daha yiiksek olan yiiksek kinetik enetji

seviyeleri yayabilir. (Kinetik Enerji = JKiitle - Hiz?)

Farkli makineleri birlestirmek, tehlikeleri artirabilir veya yeni
tehlikeler olusturabilir. Tam kurulum i¢in her zaman bir ge-
nel risk degerlendirmesi yapin. Degerlendirilen riske bagh
olarak, farkli calisma giivenligi seviyeleri gegerli olabilir;
ornegin farkli giivenlik ve acil durum durdurma performans
seviyeleri gerektiginde her zaman en yiiksek performans se-
viyesini segin. Her zaman kurulumda kullanilan tiim ekip-
manlar i¢in kilavuzlar: okuyup anladigmizdan emin olun.

Robotu asla degistirmeyin. Bir degistirme, entegras-
yonu yapan kisi tarafindan oOngoriilmeyen tehlikeler
olusturabilir. Tiim yetkili yeniden birlestirme, ilgili tiim

hizmet kilavuzlariin en yeni siirtimiine gore yapilmalidir.

Robot ekstra modiille (6rnegin euromap67 arabirimiyle) satin

alindiysa, ilgili kilavuzda o modiile bakin.

UYARI:

1.

Robot ve denetleyici kutusu, islem sirasinda 1s1 olusturur.
Robotu galisirken veya ¢alistiktan hemen sonra kullanmayin
veya ona dokunmayin, ¢iinkii uzun stire temas, rahatsizlik
verebilir. Robotu sogutmak icin, robotu kapatin ve bir saat

bekleyin.

. Asla parmaklarinizi denetleyici kutusunun i¢ kapagmin ar-

kasina sokmayin.

DIKKAT:

1.

Robot, robota zarar verebilecek makinelerle birlestirildiginde
veya calistiginda, tiim islevlerin ve robot programinin ayri
ayr1 test edilmesi 6zellikle 6nerilir. Ayrica robot programinin,
diger makinelerin ¢alisma alan: digindaki gegici gegis nokta-
larini kullanarak test edilmesi de ¢nerilir.

. Robotu siirekli manyetik alanlara maruz birakmaym. Cok

giiclii manyetik alanlar, robota zarar verebilir.

Sirim 3.5.5
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UNIVERSAL ROBOTS 1.7 Risk Degerlendirme

1.6 Kullanim Amaci

UR robotlari, aleti/ug elemanlar1 ve baglantilar: islemek ya da bilesen veya tiriinleri
islemek veya aktarmak i¢in kullanilmasi planlanan endiistriyel robotlardir. Robo-

tun ¢alistirilacag: ¢cevre kosullar hakkindaki ayrintilar i¢in bakin ekler BveD.

UR robotlari, isbirligi islemi igin 6zel olarak tasarlanmis olan ve robotun ¢itler ol-
madan ve/veya bir insanla birlikte olmadan ¢alistig1 giivenlikle ilgili 6zel 6zellik-

lerle donatilmistir.

Isbirligi halindeki calisma sadece 6zel uygulamanin risk degerlendirmesine gore
alet/ug elemany, is parcasi, engel ve diger makineler de dahil biitiin uygulamada
onemli hi¢bir tehlikenin bulunmadigi, tehlikeli olmayan uygulamalar i¢in kullanilabilir.

Planlanan kullanimindan sapan her tiirlii kullanim veya uygulama, izin verilme-
yen bir kétii kullanim kabul edilir. Bunlar, asagidakileri igerebilir, ancak bunlarla

siirh degildir:

¢ Patlama potansiyeli bulunan ortamlarda kullanin

* Tibbi ve kritik yasam uygulamalarinda kullanin

* Bir risk degerlendirmesi gerceklestirmeden 6nce kullanin
¢ Belirtilen spesifikasyonlarin disinda kullanin

¢ Bir tirmanma yardimcisi olarak kullanin

e Izin verilebilir isletme parametrelerinin disindaki islem

1.7 Risk Degerlendirme

Entegrasyonu gerceklestiren kisinin en 6nemli islerinden biri risk degerlendirmesi
yapmaktir. Bir¢ok tilkede bu bir yasal zorunluluktur. Robot kurulumunun giivenligi,
robotun nasil entegre edildigine bagh oldugundan (6rnegin alet/ug elemani, engel-
ler ve diger makineler), robotun kendisi kismen tamamlanmis bir makinedir.

Entegrasyonu yapan kisinin risk degerlendirmesini gerceklestirmek icin ISO 12100
ve ISO 10218-2 kullanmasi 6nerilir. Ayrica entegrasyonu yapan kisi, Teknik Spesi-
fikasyon ISO/TS 15066’y1 ek kilavuz olarak kullanmay: da segebilir.

Entegrasyonu yapan kisinin gerceklestirdigi risk degerlendirmesinin, asagidakiler
de dahil, ancak onlarla sinirli olmaksizin, robot uygulamasinin émrii boyunca yapilacak

tim is gorevlerini dikkate almasi gerekir:

* Robotu kurulum sirasinda programlama ve robot kurulumunu gelistirme
* Sorun giderme ve bakim

¢ Robot kurulumunun normal ¢aligmasi

Robot kolu ilk defa ¢alistirilmadan 6nce bir risk degerlendirmesi gerceklestirilmelidir.
Entegrasyonu yapan kisi tarafindan gergeklestirilen risk degerlendirmesinin bir
kismi, uygun giivenlik yapilandirmasi ayarlarini tanimlamak igin ve 6zel robot
uygulamasi i¢in gereken ek acil durum durdurma diigmelerinden ve/veya diger

koruyucu 6nlemlerden dolay1 yapildi.

UR10/CB3 I-8 Sirim 3.5.5
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Dogru giivenlik yapilandirmasi ayarlarini tanimlama, isbirlik¢i robot uygulamalar:
gelistirmenin 6zellikle 6nemli bir kismidir. Ayrintili bilgiler i¢in bakin b1im 2 ve

kisim IT.

Givenlikle ilgili 6zelliklerin bazilar1 6zellikle isbirlik¢i robot uygulamalar: i¢in tasarlanmuistir.
Bu 6zellikler, giivenlik yapilandirmasi ayarlariyla yapilandirilabilir ve 6zellikle en-
tegrasyonu yapan kisi tarafindan gergeklestirilen risk degerlendirmesindeki 6zel

riskler ele alimirken onemlidir:

¢ Giig ve gii¢ sinirlandirmasi: Robotla operator arasindaki ¢arpisma durum-
larinda robot tizerinde hareket yoniinde uygulanan sikma giiglerini ve basinglari

azaltmak i¢in kullanilir.

* Momentum sinirlandirmasi: Robotun hizini azaltarak, robotla operator arasindaki
carpisma durumlarinda yiiksek gegici enerjiyi ve etki gliclerini azaltmak icin
kullanilir.

e TCP ve alet/u¢ elemani konumu sinirlandirmasi: Ozellikle belli viicut kisimlariyla
iligkili riskleri azaltmak igin kullamilir. Ornegin bag ve enseye dogru hareketi

Oonlemek igin.

» TCP ve alet/uc elemani yonii sinirlandirmasi: Ozellikle alet/ug elemani ve
is parcasinin belli alan ve 6zellikleriyle iliskili riskleri azaltmak i¢in kullanilir.
Ornegin keskin kenarlarin operatore dogrultulmasini énlemek igin.

* Hiz sinirlamasi: Ozellikle robot kolunun diisiik hizini saglamak icin kullanilir.

Entegrasyonu yapan kisinin, parola korumasin kullanarak, gtivenlik yapilandirmasina
yetkisiz erisimi 6nlemesi gerekir.

Kasitli olan ve/veya makul 6l¢tide 6ngoriilebilir kotiiye kullanimdan kaynakla-
nan temaslar icin bir igbirlikci robot uygulamasi risk degerlendirmesi yapilmasi ve

sunlari ele almas: gerekir:

* Bireysel potansiyel carpismalarin derecesi
¢ Bireysel potansiyel ¢arpismalarin olugma ihtimali

* Bireysel potansiyel ¢carpismalar: 6nleme ihtimali

Robot, (6rnegin tehlikeli bir alet /ug elemani kullanilirken) giivenlikle ilgili tiimlesik
islevler kullanlarak tehlikelerin makul bir sekilde giderilemedigi veya risklerin ye-
terince azaltilamadigy, isbirlik¢i olmayan bir robot uygulamasina kuruldugunda,
entegrasyonu yapan kisi tarafindan gerceklestirilen risk degerlendirmesinin, ek ko-
ruyucu 6nlemler (6rnegin kurulum ve programlama sirasinda entegrasyonu yapan

kisiyi korumak i¢in bir etkinlestirme cihazi) gerektigini gostermesi gerekir.

Universal Robots, asagida listesi verilen olas1 6nemli riskleri, entegrasyonu yapan
kisi tarafindan g6z 6ntinde bulundurulmasi gereken riskler olarak tanimlar.

Telif hakki © 2009-2018 Universal Robots A/S’ye aittir. Tim Haklar Sakhdir.

Not: Belirli bir robot kurulumunda baska 6nemli tehlikeler olabilir.

1. Alet/ug elemani veya alet/ug elemani baglanti eleman tistiindeki keskin ke-

narlarin ve keskin uglarin cilde girmesi.

2. Robotun izledigi yolun yakininda bulunan engellerin tistiindeki keskin kenar-

larin ve keskin uglarin cilde girmesi.
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3. Robota temastan kaynaklanan morarma.

4. Agir bir tagima kapasitesi ile sert bir yiizey arasinda darbe almaya bagh in-
cinme veya kemik kirig1.

5. Robot kolunu veya aleti/ug eleman: tutan gevsek civatalardan kaynaklanan
sonuglar.

6. Ornegin diizgiin kavrayamamasindan veya elektrik kesintisinden dolay1 aletten /ug
elemanindan asag1 diisen 6geler.

7. Farkli makineler icin farkl acil durum durdurma diigmeleri kullanilmasindan
kaynaklanan yanilgilar.

8. Giivenlik yapilandirma parametreleri tizerinde yapilan yetkisiz degisikliklerden

kaynaklanan hatalar.

Durdurma siireleri ve durdurma mesafeleri hakkindaki bilgiler i¢in bakin b&1tim 2

ve ek A.

1.8 Acil Durum Durdurma
Robotun tiim hareketlerini durdurmak i¢in acil durum durdurma basma diigmesini
etkinlestirin.
Not: IEC 60204-1 ve ISO 13850’a gore acil durum aygitlari, koruma amagh degildir.
Bunlar, tamamlayici koruyucu 6nlemlerdir ve yaralanmay1 6nlemek i¢in planlanmamnustir.

Ek acil durum durdurma diigmelerinin gerekip gerekmedigini robot uygulamasinin
risk degerlendirmesi belirleyecektir. Acil durum durdurma basma diigmelerinin
IEC 60947-5-5’e uygun olmasi gerekir (bakin kisim 5.3.2).

1.9 Tahrik Gucli veya Tahrik Glicsuz Hareket

Cok diisiik bir ihtimalle de olsa, bir veya daha fazla robot ekleminin hareket et-
tirilmesinin gerektigi ve robot giictinii kullanmanin miimkiin olmadig: ya da kul-
lanilmak istenmedigi acil bir durumda, robot eklemlerinin hareketlerini zorlamanin

iki farkl1 yolu vardir:

1. Zorunlu geri stiriis: Robot kolunu kuvvetli bir sekilde iterek veya cekerek
bir eklemi hareket etmeye zorlaym. Her eklem freninin, yiiksek kuvvetli tork
sirasinda hareketi saglayan bir siirtiinme kavramas: vardir.

2. El frenini birakma: Eklem kapagini yerine sabitleyen birka¢ M3 vidasini soke-
rek, kapag1 cikarin. Asagidaki resimde gosterildigi gibi kiiciik elektromiknatis
tizerindeki pistonu iterek freni ¢oziin.

UYARI:

1. Robot kolunu manuel olarak hareket ettirme sadece acil du-
rum amaglar1 i¢in planlanmustir ve eklemlere zarar verebilir.

2. Fren manuel olarak indirildiginde yer ¢ekimi, robot kolunun
diismesine neden olabilir. Freni indirirken her zaman robot

kolunu, aleti/ug elemanin1 ve is 6gesini destekleyin.

UR10/CB3 I-10 Sirim 3.5.5
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2.1 QGiris

UR robotlar, bir dizi tiimlesik gtivenlikle ilgili islevlerinin yaninda, diger makine-
lere ve ek koruyucu cihazlara baglanmak icin giivenlikle ilgili elektrik arabirimle-
riyle donatilmistir. Performans Seviyesi d (PLd) ile EN ISO13849-1:2008’e gore, her

glivenlik islevi ve arabirimi izlenir (bakin Bolim 8).

TEHLIKE:

Entegrasyonu yapan kisinin gerceklestirdigi risk
degerlendirmesiyle tanimlananlardan farkli glivenlik
yapilandirmas:t parametrelerinin kullanilmasi, makul olarak
ortadan kaldirilamayan tehlikelere veya yeterince azaltilamayan
risklere neden olabilir.

Kullanici arabiriminde giivenlikle ilgili 6zellikleri, girisleri ve ¢ikislar1 yapilandirma
i¢in bakin boliim 10, kisim II. Giivenlik cihazlarmi elektrik arabirimine baglamayla

ilgili aciklamalar igin bakin boliim 5.

NOT:

1. Guvenlikle ilgili islevlerin ve arabirimlerin kullanim ve
yapilandirmasi, entegrasyonu yapan kisinin 6zel bir robot
uygulamasi icin gerceklestirdigi risk degerlendirmesine gore
gerceklestirilmelidir, bakin kisim 1.7, bolim 1.

2. Robot, giivenlik sisteminde bir ariza veya ihlal tespit
ettiginde, ornegin acil durum durdurma devresindeki tel-
lerden biri kesilmisse, bir konum sensérii bozulmussa veya
glvenlikle ilgili bir islev ihlal edilmisse, bir Durdurma
Kategorisi 0 baslatilir. Bir hatanin olusmasmndan robotun
durmasma kadarki en kotii stire, bu bdliimiin sonunda
listelenmistir. Entegrasyonu yapan kiginin gergeklestirdigi
risk degerlendirmesinin bir parcas: olarak bu siirenin de he-
saba katilmasi gerekir.

Robotun baglantilarinin ve robotun Arag¢ Merkezi Noktasinin (TCP) hareketini sinirlamak
i¢in kullanilabilecek giivenlikle ilgili bir dizi islevi vardir. TCP, ¢ikis flansinin TCP
ofseti eklenen merkezi noktasidir.

Gtivenlikle ilgili sinirlandirma islevleri asagidaki sekildedir:

Sirim 3.5.5
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UNIVERSAL ROBOTS 2.3 Giivenlikle ilgili islevleri Sinirlandirma

Giivenlik Islevini Acgiklama

Siirlandirma

Eklem konumu Min. ve maks. agisal eklem konumu

Eklem hiz1 Maks. agisal eklem hiz1

TCP konumu Kartezyen alandaki diizlemler, robot TCP konumunu
siirlandirir

TCP hiz1 Robot TCP’nin maks. hiz

TCP giict Robot TCP'nin maks. itme giicti

Momentum Robot kolunun maks. momentumu

Giig Uygulanan maks. robot kolu gticti

2.2 Givenlik Sisteminin durdurma siireleri

Givenlik sisteminin durdurma siiresi, giivenlikle ilgili bir islev hata veya ihlalin-
den robotun tam durmasina ve mekanik frenlerin ¢alismasina kadar gecen stiredir.

Uygulamanin giivenligi, robotun durdurma siiresine bagliysa, tablodaki maksi-
mum durdurma siirelerinin dikkate alinmas: gerekir. Ornegin robottaki bir ariza,
komple bir fabrika hattinin durmasina neden olur ve durmadan hemen sonra baz:

eylemlerin yapilmas: gerekirse, maksimum durma stireleri dikkate alinmalidir.

Olgiimler, robotun asagidaki yapilandirmastyla gerceklestirilir:

e Uzanti: 100% (robot kolu yatay olarak tam uzatilmistir).
e Hiz: Giivenlik sisteminin TCP hiz siniry, tarif edilen siira ayarlanmuis.
¢ Tasima kapasitesi: TCP’ye bagli robotun isledigi maksimum tagima kapasitesi

(10 kg).

Durdurma Kategorisi igin en kétii durum durdurma stiresi! giivenlik smirlarinmn

veya arabirimlerinin ihlali durumunda, asagidaki tabloda 0 goriiniir.

TCP Hiz Sitrur1 - Maksimum Durdurma Siiresi

1.0m/s 450 ms
1.5m/s 500 ms
2.0m/s 550 ms
1.5m/s 600 ms
3.0m/g 650ms

2.3 Givenlikle llgili Islevleri Sinirlandirma

Gelismis yol kontrolii yazilimi, robot giivenlikle ilgili bir sinira yaklastiginda hizi
azaltir veya bir program yiiriitmesini durdurur. Dolayistyla simirlarin ihlalleri an-
cak istisnai durumlarda goriiliir. Yine de bir sinir ihlal edildiginde, gtivenlik sistemi

bir Durdurma Kategorisi 0 verir.

IDurdurma Kategorileri, IEC 60204-1’e goredir, diger ayrintilar i¢in bakin Sozliik.

UR10/CB3
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En Ko6tii Durum

Giivenlik Islevini Dogruluk Algilama Enerjiyi Alma Reaksiyon
Sinirlandirma Stiresi Stiresi Stiresi
Eklem konumu 1.15° 100 ms 1000 ms 1100 ms
Eklem hiz1 1.15°/s 250 ms 1000 ms 1250 ms
TCP konumu 20 mm 100 ms 1000 ms 1100 ms
TCP oryantasyonu 1.15° 100 ms 1000 ms 1100 ms
TCP hiz1 50 mm/s 250 ms 1000 ms 1250 ms
TCP giicti 25N 250ms 1000 ms 1250 ms
Momentum 3kgm/s 250 ms 1000 ms 1250 ms
Gug 10W 250 ms 1000 ms 1250 ms

48V veri yolu voltaj1 7,3 V altindaki bir elektrik potansiyeline ulastiginda, sistemin
enerjisi alinmig kabul edilir. Enerjiyi alma stiresi, bir olayin algilanmasindan sistem-

deki enerji alinana kadar gegen stiredir.

UYARI:

Gicti snirlandirma isleviyle ilgili olarak, robotun ig hiicreleri ta-
sarlanirken dikkate alinmas1 6nemli olan iki istisna vardir. Bun-
lar, Sekil 2.1 altinda gosterilmistir. Robot uzatildiginda, diz ek-
lemi etkisi radyal yonde (tabandan uzaga) yiiksek giigler, ancak
ayn1 anda diistik hizlar saglayabilir. Benzer sekilde, ara¢ tabana
yakin oldugu tabanin tegetinde (cevresinde) hareket ettiginde
kisa kaldirma kolu diigiik hizlarda da yiiksek kuvvetlere neden
olabilir. Robotun ¢alisma alanindaki bu bolgeye gitmesi 6nle-
nerek, ornegin bu alanlardaki engeller giderilerek, robot farkl
yerlestirilerek veya tehlikeyi gidermek icin giivenlik diizlemleriyle
ve eklem smirlarinin bir kombinasyonunu kullanarak sikistirma

tehlikeleri onlenebilir.

UYARI:

Robot, dogrusal hareketlerin yapildigi manuel elle kumanda edi-
len uygulamalarda kullanildiginda, bir risk degerlendirmesinin,
saniyede 40 derecenin {istiindeki hizlarin kabul edilebilir
oldugunu gostermedigi siirece, eklem hizi sinirmin taban ve
kose baglantilar igin saniyede maksimum 40 dereceye ayarlan-
masi1 gerekir. Bu, robot dirseginin tekilliklerin yakinindaki hizli
hareketlerini dnler.

Telif hakki © 2009-2018 Universal Robots A/S’ye aittir. Tim Haklar Sakhdir.

2.4 Guvenlik Modlar

Normal ve Azaltilmigs modu Giivenlik sisteminin iki yapilandirilabilir gtivenlik

modu vardir: Normal ve Azaltilmig. Bu iki modun her biri icin giivenlik sinurlar:
yapilandirilabilir. Robot TCP bir Tetikleyici Azaltilmis modu diizleminin 6tesine yerlestirildiginde
veya bir giivenlik girisiyle tetiklendiginde, Azaltilmis modu etkindir.
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UNIVERSAL ROBOTS 2.4 Guvenlik Modlari

1100 mm

N
[IY

300 mm

Sekil 2.1: Robot kolunun fiziksel 6zelliklerinden dolay1 ¢alisma alanunin bazi alanlarina sikistirma tehli-
keleriyle ilgili olarak dikkat edilmesi gerekir. Bilek 1 eklemiyle robot tabani arasinda en az 1100 mm’lik
bir mesafe oldugunda, radyal hareketler icin bir alan tanumlanir. Diger alan, teget yoniinde hareket
ederken robotun tabaninin 300 mm yakinindadar.

Normal mod sinir setinin tanumlandigy Tetikleyici Azaltilmig modu diizlemleri ta-
rafinda, azaltilmis mod smir setinin kabul edildigi 20 mm’lik bir alan vardir. Bir
glvenlik girisiyle Azaltilmis modu tetiklendiginde, 500 msn i¢in her iki simr seti
de kabul edilir.

Kurtarma Modu Bir giivenlik siniri ihlal edildiginde, giivenlik sisteminin yeni-
den baslatilmas: gerekir. Sistem, baslatma sirasinda bir giivenlik siirinin disindaysa
(6rnegin bir eklem konumu sinir1 disindaysa), 6zel Kurtarma moduna girilir. Kur-
tarma modunda robotun programlarin ¢alistirmak miimkiin degildir, ancak robot
kolu, Serbest siiriis modu ya da PolyScope’daki Hareket sekmesi kullanilarak, ma-
nuel olarak sinirlar dahilinde arkaya kaydirilabilir (bakin bolim 1I, “PolyScope

Kilavuzu”). Kurtarma modunun giivenlik sinirlar asagidaki sekildedir:

Giivenlik Islevini Sinirlandirma ~ Smnur

Eklem hiz1 30°/s
TCP hiza 250 mm/s
TCP giicii 100N
Momentum 10kgm/s
Giig 80W

Bu sinurlarin bir ihlali goriildiigiinde giivenlik sistemi bir Durdurma Kategorisi 0

gerceklestirir.

UYARI:

Eklem konumu, TCP konumu ve TCP oryantasyonu sinirlarinin Kur-
tarma modunda devre dis1 birakildigina dikkat edin. Robot ko-
lunu smarlar dahilinde geriye kaydirirken dikkat edin.

UR10/CB3
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2.5 Giivenlikle ilgili Elektrik Arabirimleri

Robot, giivenlikle ilgili birden fazla elektrik giris ve ¢ikisiyla donatilmistir. Giiven-
likle ilgili tiim elektrik giris ve ¢ikislari ¢ift kanallidir. Bunlar diistikken giivenlidir,
yani sinyal yiiksek (+24V) oldugunda acil durum durdurma etkin degildir.

2.5.1 Giivenlikle ilgili Elektrik Girisleri

Asagidaki tabloda, giivenlikle ilgili elektrik girislerine bir genel bakis verilmistir.

Gtivenlik Girisi

Aciklama

Robot Acil Durum

Durdurma
Acil durum durdurma

diigmesi

Sistem acil durum

durdurmasi

Koruma amagh
durdurma

Koruma Amach Sifirlama

Azaltilmig modu

3 Konumu Etkinlesgtirme

Aygiti

Calisma Modu

(Atanmis Giris). Yapilandirildiginda Sistem acil durum
durdurma ¢ikisini kullanarak diger makinelere iletilebi-
lecek bir Kategori 1 Durdurmasi gerceklestirir.

(Teach Pendant Diigmesi). Yapilandirildiginda Sis-
tem acil durum durdurma cikisini kullanarak diger
makinelere iletilebilecek bir Kategori 1 Durdurmasi
gerceklestirir.

(Yapilandirilabilir Giris). Bir Durdurma Kategorisi 1
gerceklestirir. Kilitlemelerden kaginmak icin bu sinyal,
diger makinelere Sistem acil durum durdurma ¢ikisindan
iletilmez.

(Atanmis Giris). Bir Durdurma Kategorisi 2
gerceklestirir.

(Yapilandirilabilir  Giris). Koruma amacl sifirlama
girisinde bir kenar olusursa, robotu Koruma amagl: dur-
duruldu durumundan tekrar ¢aligtirir.
(Yapilandirilabilir Giris). Giivenlik sistemi Azaltilmis
modu sinirina gegis yapar.

(Yapilandirilabilir Giris). Calisma modu girisi yiiksek
oldugunda bir koruma amagli durdurma girisi olarak
caligir.

(Yapilandirilabilir Giris). 3 konumu etkinlestirme cihazi

yapilandirildiginda kullanilacak calisma modu.

Durdurma Kategorisi 1 ve Durdurma Kategorisi 2, robotu tahrik giicti agikken

yavaglatir ve bu da robotun gecerli yolundan sapmadan durmasini saglar.

Givenlik girislerini izleme Durdurma Kategorisi 1 ve Durdurma Kategorisi 2,

gilivenlik sistemi tarafindan asagidaki sekilde izlenir:

1. Guivenlik sistemi, frenlemenin 24 msn i¢inde baslatilip baslatilmadigini izler;
bakin Sekil 2.2.

2. Bir eklem hareket ediyorsa, Normal modun maksimum eklem hiz sinirindan
500 msn i¢inde 0rad/sn hizina kadar stirekli yavaslatilarak elde edilen hizdan

hi¢bir zaman daha yiiksek olmamasi i¢in hizi izlenir.

3. Bir eklem beklemedeyse (eklem hizi, 0,2 rad/sn altindaysa), 6l¢iilen huz 0,2 rad/sn
altindayken oldugu konumdan 0,05 rad’dan fazla uzaga hareket etmedigi iz-
lenir.

Sirim 3.5.5
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\ [rad/s]

Max joint -
speed in
normal
mode

time

>

i
0.024 0.524 [s]

Sekil 2.2: Rampanin altindaki yesil alan, frenleme sirasinda bir eklem igin izin verilen hizlardir. 0 sa-
atinde bir, gtivenlik islemcisinde bir olay (acil durum durdurmas: veya koruma amagh durdurma)
algilanir. Yavaslama, 24 msn sonra baslar.

Ayrica bir Durdurma Kategorisi 1 i¢in giivenlik sistemi, robot kolu beklemede ol-
duktan sonra 600 msn icinde kapatmanin tamamlanmasini izler. Ayrica Koruma
Amaclh Bir Durdurma girisinden sonra, robot kolunun sadece koruma amagli sifirlama
girisinde bir kenar gerceklestirildikten sonra tekrar hareket etmeye baslamasina
izin verilir. Yukaridaki 6zelliklerden herhangi biri saglanmadiginda, giivenlik sis-

temi bir Durdurma Kategorisi 0 gergeklestirir.

Azaltilmis modu girisi tarafindan tetiklenen Azaltilmig moduna gecis, asagidaki

sekilde izlenir:

1. Azaltilmis modu girisi tetiklendikten sonra, giivenlik sistemi 500 msn icin hem

Normal, hem de Azaltilmis modu sinir setini kabul eder.

2. 500 msn sonra sadece Azaltilmis modu sinirlari devrede olur.

Yukaridaki 6zelliklerden herhangi biri saglanmadiginda, giivenlik sistemi bir Dur-

durma Kategorisi 0 gerceklestirir.

Asagidaki tabloda tarif edilen performanssa sahip giivenlik sistemi tarafindan bir
Durdurma Kategorisi 0 gergeklestirilir. En kotii durumdaki reaksiyon siiresi, tam
hizda ve tasima kapasitesinde ¢alisan bir robotu durdurma ve enerjisini alma (elekt-
rik potansiyelini 7,3 V altina kadar bosaltma) i¢cin gereken stiredir.

En Kottt Durum

Giivenlik Girisi Islevi Algilama Enerjiyi Alma  Reaksiyon
Stiresi Stiresi Stiresi

Robot Acil Durum 250ms 1000 ms 1250 ms
Durdurma
Acil durum durdurma 250 ms 1000 ms 1250 ms
diigmesi
Sistem acil durum 250 ms 1000 ms 1250 ms
durdurmas:
Koruma amagh 250 ms 1000 ms 1250 ms
durdurma
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2.5.2 Nominal Guvenlik Elektrik Cikislari
Asagidaki tabloda, gtivenlikle ilgili elektrik ¢ikislarina bir genel bakis verilmistir:

Gtivenlik Cikist Acgiklama
Sistem acil durum Robotun acil durum durdurma girisinde mantik diistik
durdurmasi oldugu veya Acil durum durdurma diigmesine

basildiginda mantik diisiiktiir.
Robot Hareketli Bu sinyal mantik ytiiksek oldugunda, robot kolunun
hicbir eklem tek basina 0,1 rad’dan uzaga gitmez.
Robot Durmuyor Robot durduruldugunda veya bir acil durum durdur-
mas1 veya koruma amagh durdurma nedeniyle dur-
mak tizere oldugunda mantik ytiksektir. Aksi takdirde

mantik diistik olur.

Azaltilmig modu Guvenlik sistemi Azaltilmis moddayken mantik
disuktiir.
Azaltilmamis Modu Azaltilmis modu ¢ikisi reddedildi.

Bir giivenlik ¢ikist dogru ayarlanmadiginda, giivenlik sistemi asagidaki en kétii du-
rum reaksiyon siireleriyle bir Durdurma Kategorisi 0 gerceklestirir:

Gtivenlik Cikisi En Koétii Durum Reaksiyon

Stiresi

Sistem acil durum dur- 1100ms

durmast

Robot Hareketli 1100 ms
Robot Durmuyor 1100 ms
Azaltilmis modu 1100 ms
Azaltilmamis Modu 1100 ms

Surim 3.5.5 I-19 UR10/CB3
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Robotu orijinal paketlemesinde tasiyin. Paketleme malzemesini kuru bir yerde sak-

layin; robotu paketlemeniz ve daha sonra tasimaniz gerekebilir.

Paketlemeden kurulum yerine tagirken robot kolunun her iki tiipiinii de ayn1 anda
kaldirin. Tiim montaj civatalar1 robotun tabaninda iyice sikilana kadar robotu ye-

rinde tutun.

Denetleyici kutusu kolla kaldirilacaktir.

UYARI:

1. Ekipmarm kaldirirken sirtiniza veya viicudunuzun diger
kisimlarma asir1 yiiklenmediginizden emin olun. Uygun
kaldirma ekipmani kullanin. Tim bolgesel ve ulusal
kaldirma talimatlarina uyulmalidir. Universal Robots, ekip-
mani tagimaktan kaynaklanan herhangi bir hasardan so-

rumlu tutulamaz.

2. Robotu bolim 4 altindaki montaj talimatlarma gore

taktiginizdan emin olun.

Sirim 3.5.5
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4.1 Giris

Bu boliimde, robot sisteminin farkli parcalarini takmanin temelleri agiklanmustir.
Boélum 5 altindaki elektrik tesisati talimatlarina uyulmasi gerekir.

4.2 Robotun Calisma Alani

UR10 robotunun calisma alani, taban ekleminden 1300 mm tasiyor. Robot i¢in mon-
taj yeri segilirken, robot tabaninin dogrudan tistiindeki ve dogrudan altindaki si-
lindirik hacmin g6z 6niinde bulundurulmas: énemlidir. Aracin silindirik hacmin
yakinina gelmesi olabildigince 6nlenmelidir, ¢ilinkii ara¢ yavas hareket etse bile
baglantilarin hizli hareket etmesini saglayarak, robotun verimsiz bir sekilde ¢alismasina

neden olur ve risk degerlendirmesini gerceklestirmeyi zorlastirir.

4.3 Montaj

Robot Kolu Robot kolu, dort M8 civatasi kullanilarak, tabandaki dort 8.5 mm de-
lik kullanilarak takilir. Bu civatalar1 20 N m torkla sikmarniz 6nerilir. Robot kolunun
¢ok hassas olarak yeniden yerlestirilmesi istenirse, pim ile kullanilmak {tizere iki
adet I8 delik saglanir. Ayrica, aksesuar olarak tam 6zdes bir taban satin alinabilir.
Sekil 4.1, nereye delik delinmesi ve vida takilmasi gerektigini gosterir.

Robotu taban ekleminin tam torkunun en az on katina ve robot kolunun agirhiginin
en az bes katina dayanacak kadar giiclii olan saglam bir ytizeye kurun. Ayrica

ylizeyde titresim bulunmayacaktir.

Robot dogrusal bir eksene veya hareketli bir platforma takildiginda, hareketli mon-
taj tabaninin hizlanmasi ¢ok diistik olur. Yiiksek hizlanma, robotun bir seye carptigin

diistinerek durmasina neden olabilir.
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2x 5 +1

@170 +0,5

Sekil 4.1: Robotun montaj delikleri. Dért M8 civatasi kullanin. Biitiin 6lgiimler mm cinsindendir.

TEHLIKE:
Robot kolunun diizgiin ve saglam bir bicimde yerine vida-

landigindan emin olun. Montaj ytiizeyi saglam olmalidur.

DIKKAT:
Robot belli bir stireden fazla suda yikandiginda, zarar gorebilir.
Robotun suda veya 1slak bir ortamda takilmamasi gerekir.

Ara¢ Robot arag tablasinda, robota ara¢ takmak i¢in kullanulan dért M6 dis deligi
bulunur. M6 civatalarimin 9 N m ile sikilmas: gerekir. Aracin ¢ok hassas olarak yeni-
den yerlestirilmesi istenirse, pim ile kullanilmak tizere J6 delik saglanur. Sekil 4.2,

nereye delik delinmesi ve vida takilmas: gerektigini gosterir.

UR10/CB3
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Lumberg RKMW 8-354 connector
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Sekil 4.2: Arag cikis tablasi, ISO 9409-1-50-4-M6. Burasi, robotun ug kisminda aracin takildig: yerdir.
Biitiin 6l¢iler mm cinsindendir.

TEHLIKE:

1. Aracin diizgiin ve saglam bir bicimde yerine vidalandigindan
emin olun.

2. Arag, beklenmeden bir pargay: diistirerek tehlikeli bir durum
olusturamayacak sekilde yapilmasini saglayin.

Kontrol Kutusu Kontrol kutusu duvara asilabilir veya zemine yerlestirilebilir. Ye-
terli hava akis1 i¢in her iki tarafta birakilacak 50 mm agiklik gerekir. Montaj icin
ekstra braketler satin alinabilir.

Teach Pendant Teach Pendant duvara veya kontrol kutusunun {istiine asilabilir.
Teach Pendant’t monte etmek igin ekstra braketler satin alinabilir. Kimsenin kab-

loya takilmamasini saglayn.

Surim 3.5.5 I-25 UR10/CB3

Telif hakki © 2009-2018 Universal Robots A/S’ye aittir. Tim Haklar Sakhdir.



UNIVERSAL ROBOTS 4.3 Montaj

Telif hakki © 2009-2018 Universal Robots A/S’ye aittir. Tim Haklari Sakhdir.

TEHLIKE:

1. Kontrol kutusunun, o6gretim el {initesinin ve kablolarin
sivilara temas etmemesini saglayin. Islak bir kontrol kutusu

oliitme neden olabilir.

2. Kontrol kutusunun ve teach pendant’in IP20 derecesini asan
tozlu veya 1slak ortamlara maruz birakilmamas: gerekir.
[letken toz bulunan ortamlara 6zellikle dikkat edin.
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4.4 Maksimum Tasima Kapasitesi

Robot kolunun izin verilen maksimum tasima kapasitesi, agirlik merkezini saptirmaya
baghdir, bakin sekil 4.3. Agirlik merkezini saptirma, alet ¢ikis flansinin merkeziyle

agirlik merkezi arasindaki mesafe olarak tanimlanmuistir.

Tagima kapasitesi [kg]

0 200 400 600 800

Agirhik merkezini
saptirma [mm]

Sekil 4.3: Izin verilen maksimum tagima kapasitesiyle agirlik merkezini saptirma arasindaki iligki.
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5.1 Giris

Bu boliimde robot koluyla kontrol kutusunun tiim elektrik arabirimleri tarif edilmistir.

Farkli arabirimler, farkli amag ve 6zelliklere sahip bes gruba ayrilmistir:

* Denetleyici G/C
Arac G/(C’si

Ethernet

Sebeke baglantisi

Robot baglantisi

G/C ifadesiyle, bir arabirime giden ve ondan gelen dijital ve analog kontrol sinyal-

leri kastedilir.
E67 arabiriminden gelen elektrik sinyalleri, boltiim III altinda tarif edilmistir.
Bu bes grup, asagidaki boliimlerde tarif edilmistir. Cogu G/ C tipi igin 6rnek verilmistir.

Asagidaki boliimdeki uyari ve ikazlar, tiim bes grup i¢in de gecerlidir ve bunlara

uyulmasi gerekir.

5.2 Elektrik uyari ve ikazlari

Bir robot uygulamasi tasarlandig1 ve yiiklendiginde asagidaki uyar1 ve ikazlara

uyulmasi gerekir. Uyari ve ikazlar, servis isi i¢in de gecerlidir.

TEHLIKE:

1. Asla gtivenlik sinyallerini dogru giivenlik seviyesindeki bir
gilivenlik PLC’si olmayan bir PLC’ye baglamayin. Bu uyariya
uyulmamasi, giivenlik islevleri gegersiz kilinabileceginden,
agir yaralanmaya ve 6liime neden olabilir. Giivenlik arabi-
rimi sinyallerinin normal G/C arabirimi sinyallerinden ayr1

tutulmas: onemlidir.

2. Giivenlikle ilgili tiim sinyaller artik seklinde yapilmistir (Iki
bagimsiz kanal). Tek bir arizanin giivenlik iglevinin kaybmna

neden olmamasi i¢gin, iki kanali ayr1 tutun.

3. Kontrol kutusunun igindeki bazi G/C’ler, normal veya
glvenlikle ilgili G/C igin yapilandirilabilir. Bitiin
b&limi 5.3 okuyup anlayin.
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TEHLIKE:

1. Suya maruz kalma igin degerlendirilmeyen tim ekip-
manim kuru kalmasini saglaym. Uriine su girmesine izin
verildiginde, tim gticii kilitleyin ve kapatin ve sonra

tedarikginizle irtibata gegin.

2. Ancak robotla birlikte gelen orijinal kablolar1 kullanin. Ro-
botu kablolarin esnemeye maruz kalacaklar1 uygulama-
lar i¢in kullanmaym. Daha uzun veya esnek kablolar ge-

rektiginde tedarikginizle irtibata gegin.

3. Eksi baglantilar GND (toprak) olarak anilir ve robotun kal-
kanina ve denetleyici kutusuna baglanir. Sozii gegen tiim
GND baglantilar1 yalmizca giig¢ saglamak ve sinyal gonder-
mek i¢indir. PE (Koruyucu Topraklama) i¢in, kontrol ku-
tusu i¢inde bulunan toprak simgeli M6 boyutundaki vida
baglantilarini kullanin. Topraklama iletkeni, en azindan sis-
temdeki en yiiksek akimin akim degerine sahip olacaktir.

4. Arabirim kablolarini robot G/C’ye takarken dikkat edil-
mesi gerekir. Alttaki metal plaka, arabirim kablolar1 ve ko-
nektorleri igindir. Delikleri delmeden once plakayr sokiin.
Plakay1 tekrar takmadan once tiim talaslar temizlendiginden

emin olun. Dogru kilif boyutlarini kullanmay1 unutmayin.

DIKKAT:

1. Robot, uluslararas: IEC standartlarina gére EMC (Elektro-
manyetik Uyumluluk) i¢in test edilmistir. Seviyeleri 6zel IEC
standartlarinda tanimlananlardan daha ytiksek olan rahatsiz
edici sinyaller, robotun beklenmedik davranigina neden ola-
bilir. Cok yiiksek sinyal seviyeleri veya asirt maruz kalma, ro-
bota kalic1 hasar verebilir. EMC sorunlarinin genellikle kay-
nak islemlerinde goriildiigii ve normalde giinliikte hata me-
sajlariyla belirtildigi goriildii. Universal Robots, EMC sorun-
larindan kaynaklanan herhangi bir hasardan sorumlu tutula-

maz.
2. Kapsami genisletilmis testler uygulanmadig; stirece, kontrol

kutusundan diger makinelere ve fabrika ekipmanlarina giden
G/C kablolari 30 m’den uzun olamaz.

NOT:
Aksi belirtilmedigi stirece tiim voltaj ve akimlar, DC (Dogrudan
Akim) seklindedir.
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5.3 Denetleyici G/C

Bu boliimde ekipmanin kontrol kutusundaki G/(’lere nasil baglanacag: agiklanmaktadar.
Bu G/C ¢ok esnektir ve pnomatik roleler, PLC’ler ve acil durum durdurma digmeleri
de dahil bir¢ok farkli ekipman i¢in kullanilabilir.

Asagidaki sekilde, kontrol kutusunun igindeki elektrik arabiriminin yerlesimi gosterilmistir.

Safety Remote Power C Inputs C Outputs Digital Inputs Digital Outputs Analog
_[2av | |12v M| PwR M| [24v |m|[24v [m]| [ov |m|[ov || [24v |m|[24v M| [ov [m|| ov |m AG |H
3 [Eio [m| [ono[m]| [ono [m| [cio [m|[ci4 [m]| [coo[m||co4[m| [Dio [m|[D14 M| [poo|m]|[po4|m ‘éi A0 |
5 [24v [m] [on [m] [24v [m] [24v [m][24v [m] [ov [m]|[ov [m] [2av[m][2av[m] [ov [m][ov [m] |[&[Ac|m
2 [en [m| [ore[m| [ov [m]| [cr [m]|[ci5 [m] [cot|m|[cos|m]| |01 [m|[oi5 [m| oot [m|[pos [m]| | £ [an [m

24v (M 24v |H|[24v (| [ov [H||{ov || [24v [m]|[24v |m]| [ov [m| oV [m AG |H
Elsio [m ci2 (m|{cic |m| [co2(m||cos|m| [Di2 |m||{Dic (M| [po2 |m|[Dos |m §Aoo [
§2av [m 24V [ |[24v |M| [ov [M|[ov M| [24v |M|[24v M| [ov || ov |W| [G[AC |H
3[sn [m ciz|m|[c7 [m]| [cos|m|[co7|m| [pi3[m|[Di7 [m]| [po3|m|[po7|m| [Z[a01|m

Farkli renklerin anlamlarina uyulmas: gerekir; asagiya bakm.

Kirmizi metinle sar1 Atanmis giivenlik sinyalleri

Siyah metinle sar1  Giivenlik i¢in yapilandirilabilir

Siyah metinle gri Genel amagh dijital G/C
Siyah metinle yesil Genel amagh analog G/C

Yapilandirlabilir G/C, GUI'de giivenlikle ilgili G/C veya genel amacli G/C ola-
rak yapilandirilabilir. Daha fazla bilgi i¢in bakin boliim 1II.

Asagidaki alt boltimlerde, dijital G/C’nin nasil kullanilacag) tarif edilmistir. Ortak
spesifikasyonlar: tarif eden boltime uyulmas: gerekir.

5.3.1 Tum dijital G/C’ler icin ortak spesifikasyonlar
Bu boliim, kontrol kutusunun asagidaki 24V dijital G/C’leri icin elektrikli spesifi-
kasyonlar1 tanimlar.
e Guvenlik G/C.
* Yapilandirilabilir G/C.
¢ Genel amacli G/C.
UR robotlarmin, ti¢ farkl giris tiirii igin de ayni olan elektrik spesifikasyonlarina
gore kurulmasi ¢ok énemlidir.

Giig¢ terminal blogunu yapilandirarak dijital G/C’yi 24V’luk dahili veya harici bir
giic kaynagiyla galistirmak miimkiindiir. Bu blok, dért ugtan olusur. Ustteki ikisi
(PWR ve GND), 24V ve dahili 24V girisinden kara seklindedir. Blokta alttaki iki ug
(24V ve 0V), G/C’yi beslemek i¢in kullanilacak 24V girisidir. Varsayilan yapilandirma,
dahili gii¢ kaynagini kullanmaktir; asagrya bakin.

Power
PWR |
GND
24V
oV
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UNIVERSAL ROBOTS

5.3 Denetleyici G/C

Daha fazla akim gerektiginde, asagida gosterildigi gibi harici bir gii¢ girisi baglanabilir.

Dahili ve harici gii¢ kaynagmin elektrik spesifikasyonlar1 asagida gosterilmistir.

Uclar Parametre Min Tip Maks Birim
Dahili 24V giig girisi

[PWR - GND] Voltaj 23 24 25 \%
[PWR - GND] Gegerli 0 - 2 A
Harici 24V giris gereklilikleri

[24V - 0OV] Voltaj 20 24 29 \Y
[24V — 0V] Gecgerli 0 - 6 A

Dijital G/C, IEC 61131-2'ye uygun olarak yapilmustir. Elektrik spesifikasyonlar:

asagida gosterilmistir.

Uglar Parametre Min Tip Maks Birim
Dijital ¢ikiglar

[COx / DOx] Gegerli* 0 - 1 A
[COx / DOx] Voltaj diistisii 0 - 0,5 \Y%
[COx / DOx] Kagak akimi 0 - 0,1 mA
[COx / DOx] Fonksiyon - PNP - Tip
[COx / DOx] IEC 61131-2 - 1A - Tip
Dijital Girigler

[EIx/SIx/CIx/DIx] Voltaj -3 - 30 \%
[EIx/SIx/CIx/DIx] KAPAT bolgesi -3 - 5 \Y
[EIx/SIx/CIx/DIx] AC bolgesi 11 - 30 \Y%
[EIx/SIx/CIx/DIx] Akim (11-30V) 2 - 15 mA
[EIx/SIx/CIx/DIx] Fonksiyon - PNP - Tip
[EIx/SIx/CIx/DIx] IEC61131-2 - 3 - Tip

Not: * Maksimum 1H direngli ytikler veya endtiktif ytikler igin.

NOT:
Yapilandirilabilir kelimesi, giivenlikle ilgili G/C veya normal
G/C olarak yapilandirilabilen G/C igin kullanilir. Bunlar, siyah

metinli sar1 uglardir.

5.3.2 Guvenlik G/C

Bu boliimde, atanmuis giivenlik girisleri (Kirmizi metinli sar1 ug) ve giivenlik G/ leri
olarak yapilandirildiginda yapilandirilabilir G/C (Siyah metinli sar1 uglar) tarif

edilmistir. B&1im 5. 3.1 altindaki ortak spesifikasyonlara uyulmas: gerekir.

UR10/CB3 1-32 Sirim 3.5.5



5.3 Denetleyici G/C

UNIVERSAL ROBOTS

Giivenlik cihazlarmin ve ekipmanlarin, giivenlik talimatlarina ve risk degerlendirmesine

gore kurulmasi gerekir (bakin bdlim 1).

Tum giivenlik G/C'leri, cifttir (artik) ve iki ayr1 dal olarak saklanmalari gerekir. Tek
bir arizanin, giivenlik iglevinin kaybina neden olmamas: gerekir.

Iki siirekli giivenlik girisi, Robot Acil Durum Durdurma ve Koruma amag¢li
durdurma’dir. Robot Acil Durum Durdurma girisi sadece acil durum durdurma
ekipmanlari i¢indir. Koruma amacli durdurma girisi, giivenlikle ilgili tiim koru-

yucu ekipman tiirleri icindir. Islevsel fark, asagida gosterilmistir.

Acil Durum Durdurma Koruma Amagli Durdurma

Robotun hareketi du- Evet Evet

rur

Program yiiriitme Durur

duraklatilir Robot Kapal Acik

glcl

Sifirlama Elle Otomatik veya elle
Kullanim siklig Seyrek Her devir ila seyrek
Yeniden baslatma ge-  Yalrizca fren ¢ozme Hay1r

rekir

Durdurma Kategorisi 1 2

(IEC 60204-1)

izleme islevinin per- PLd PLd
formans seviyesi
(ISO 13849-1)

Ek gtivenlik G/ islevlerini, 6rnegin acil durum durdurma ¢ikisini ayarlamak igin
yapilandirilabilir G/C’yi kullanmak miimkiindiir. Giivenlik islevleri i¢in yapilandirilabilir
G/C’lerin bir setini yapilandirma, GUI tizerinden gergeklestirilir; bakin bolim II

Asagidaki alt boltimlerde giivenlik G/C’lerini kullanmak i¢in birkag 6rnek gosterilmistir.

Sirim 3.5.5
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UNIVERSAL ROBOTS 5.3 Denetleyici G/C

TEHLIKE:

1. Asla giivenlik sinyallerini dogru giivenlik seviyesindeki bir
glivenlik PLC’si olmayan bir PLC’ye baglamayin. Bu uyariya
uyulmamasi, giivenlik islevleri gecersiz kilinabileceginden,
agir yaralanmaya ve 6liime neden olabilir. Giivenlik arabi-
rimi sinyallerinin normal G/C arabirimi sinyallerinden ayr:

tutulmas: onemlidir.

2. Giivenlikle ilgili tiim G/C'ler artik seklinde yapilmigtir (iki
bagimsiz kanal). Tek bir arizanin giivenlik islevinin kaybina
neden olmamasi i¢in, iki kanal ayr1 tutun.

3. Guivenlik  iglevlerinin, robot c¢alistirrlmadan  6nce
dogrulanmas: gerekir. Giivenlik islevlerinin diizenli ola-

rak test edilmesi gerekir.

4. Robot kurulumu, bu spesifikasyonlara uygun olacaktir. Bu-
nun yapilmamasi, giivenlik islevi gegersiz kilinabileceginden,

agir yaralanmaya ve oliime neden olabilir.

5.3.2.1 Varsayilan giivenlik yapilandirmasi

Robot, herhangi bir ek giivenlik ekipmani olmadan ¢alismasini saglayan varsayilan
bir yapilandirmayla gonderilir; asagidaki sekle bakin.

Safety
24V
EIO
24V
ENn
24V
SI0
24V
Si

Emergency Stop

Safeguard Stop

5.3.2.2 Acil durum durdurma diigmelerini baglama

Cogu uygulamada, bir veya daha fazla ek acil durum durdurma diigmesinin kul-

lanilmas: gerekir. Asagidaki sekilde bir veya daha fazla acil durum durdurma diigmesinin

nasil baglanabilecegi gosterilmistir.

Safety Safety

_|eav  [2av
sleomy/ | VL] ZI_H sleomd | L]
g g
5 [2av 3 |24V
HEH & |En [ W H
24V NS j 24V

SI0
24V
Si1

SI0
24V
S

Safeguard Stop
Safeguard Stop

5.3.2.3 Diger makinelere acil durum durdurmasini paylasma
Robot diger makinelerle birlikte kullanildiginda ¢ogu zaman ortak bir acil durum
durdurma devresi kurulmasi istenir. Bunu yaptiginda operatoriin hangi acil durum

durdurma diigmelerini kullanacagimni diisiinmesine gerek kalmaz.
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Her iki makine de digerinin acil durum durdurma durumundan ¢ikmasin bekle-
yeceginden, Robot Acil Durum Durdurma girisi, paylagsma amaclari i¢in kullanilamaz,.

Acil durum durdurma islevini diger makinelerle paylasmak icin, asagidaki yapilandirilabilir
G/(C islevlerinin GUI {izerinden yapilandirilmasi gerekir.

* Yapilandirilabilir giris ¢ifti: Harici acil durum durdurmasi.

* Yapilandirilabilir ¢ikis ¢ifti: Sistem acil durum durdurmasi.

Asagidaki sekilde, iki UR robotunun acil durum durdurma islevlerini nasil paylastig:
gosterilmistir. Bu 6rnekte kullanilan yapilandirilmig G/C’ler “CI0-CI1” ve “COO-

CO1”dir.
/ /

Configurable puty Configurable Outputs . Configurable Inputs onmurable Outputs

24v [mf|24¢ [m| [ov [m][[ov [m ; 24v [ |[24v (]| [ oy \a[[ov [m
cio [d|[£14 M| [coo|m|[cos|m A : B cio [g|[ci4 M| [cop|M|[cos|m
24v |lf|24v [H| | oV ov ([H : 24V 24v (m| [ov\m||[ov [m
cit |d||{ci5 |m| [con R\cos| H ClY/|H||Cl5 |H| |CcO1 cos5|l
24v [M|[24v M| | ov MC 240 {m|[2av (M| [ov [m]|[ov [m
ci2 |m||{cie [m| [co2|m)\dps | m f12//m|[cie [m| [co2|m||cos|m
24v (M |[24v (M| [ov [m|\o\ [m : 4f (m|[24v [m]| [ov [m|[ov [m
ci3 [m|[ci7 [m] [co3|m]||Cp\ B\ : Zi3|m|[c7 [m]| [co3[m|[co7|m
N~ J

. ©

Ikiden fazla UR robotunun veya diger makinelerin baglanmas: gerektiginde, acil =

durum durdurma sinyallerini kontrol etmek i¢in bir giivenlik PLC gerekir. 2

=

5.3.2.4 Otomatik devam etmeli koruma amach durdurma E

Temel koruma amach durdurma cihazinin bir érnegi, bir kap agildiginda robotun =

durduruldugu bir kap1 diigmesidir; asagidaki sekle bakin. =

2

Safety g

24v | 2

5 ]

2 [EI0 ] “ g

g |24v W 'f_:“

LATHC /A I W =N

24v W £

s S

E * >

£ [2av [N ) z

3 [si1 &

o

o

A

©

Bu yapilandirma sadece operatoriin kapidan gecip onu arkasindan kapatamayacagt E‘,

uygulama icin tasarlanmustir. Yapilandirilabilir G/C, robot hareketini yeniden etkinlestirme :

Tel

i¢in, kapinin disindaki bir sifirlama diigmesini ayarlamak i¢in kullanilabilir.

Otomatik devam etmenin uygun olabilecegi diger bir 6rnek, bir giivenlik paspasinin

veya giivenlikle ilgili bir lazer tarayicisinin kullanilmasidir; asagiya bakin.

Surim 3.5.5 I-35 UR10/CB3



Telif hakki © 2009-2018 Universal Robots A/S’ye aittir. Tim Haklari Sakhdir.

UNIVERSAL ROBOTS 5.3 Denetleyici G/C

I/

Safety /
_Jz2ev]m 2av M| |[ov
3 [E0 (W 24v |
g [24v [m ov ||
HEdD

24av |l
£ [sio [md
§ [av [l
3|sn (e

TEHLIKE:

1. Koruma amagh sinyal yeniden olusturuldugunda robot oto-
matik olarak harekete devam eder. Sinyal giivenlik ¢evresinin
icinden yeniden olusturulamiyorsa, bu yapilandirmay: kul-

lanmayin.

5.3.2.5 Sifirlama digmeli koruma amagh durdurma

Koruma amagli arabirim, bir 151k perdesiyle arabirim olusturmak icin kullanildiginda,
glivenlik cevresi disinda bir sifirlama gerekir. Sifirlama diigmesinin iki kanal ti-
pinde olmasi gerekir. Bu 6rnekte sifirlama i¢in yapilandirilmis G/C, “CI0-CI1”dir;
asagtya bakin.

|
Safety Confilj Jinputs

Jeav]m 24v|[Mff[24v [m 24V v N\ \ | |-
AENC clo cla |l 2Vl
é 24v |0 24V vl I T A A EEE L L o m
Elen [mf ci ci5 |m

24v [l avimbeviml 0000l Ll || |===————
g [sio ci2 (m|[ce |[m
§ |oav 24v |H|[24v |m | | ====--- ||
3 (s ci3 (ml|[c7 [m

n
\ 7

5.3.3 Genel amach dijital G/C

Bu bolimde, genel amagh 24V G/C’ler (Gri uglar) ve giivenlik G/(C’leri olarak
yapilandirilmadiginda yapilandirilabilir G/C (Siyah metinli sar1 uglar) tarif edilmistir.
Boliim 5.3.1 altindaki ortak spesifikasyonlara uyulmas: gerekir.

Genel amagh G/C’ler, pnomatik roleleri gibi ekipmanlar: dogrudan tahrik etmek
veya diger PLC sistemleriyle iletisim kurmak icin kullanilabilir. Program ytirtitmesi
durduruldugunda tiim dijital ¢ikislar otomatik olarak devre dis1 birakilabilir, diger

UR10/CB3
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bilgiler igin bakin bolim II. Bu modda, program ¢alismadig1 zamanlarda gikis her
zaman diisiik olur. Asagidaki alt boliimlerde 6rnekler gosterilmistir. Bu 6rnekler
normal dijital ¢ikiglar1 kullanir, ancak bir giivenlik islevini gerceklestirmeye ayar-

lanmadiginda yapilandirilabilir tiim ¢ikislar da kullanilabilir.

5.3.3.1 Dijital ¢cikis ile kontrol edilen yiik

Bu ornekte, bir dijital ¢ikistan kontrol edilecek bir ytikii baglama gosterilmistir;

asagiya bakin.
ya \—‘
Digital Outputs /
oV (H|l ov ‘ LOAD
DOO|H | D04l
ov |H|l ov
DO1 M ||DO5| W ]
ov (M| ov|m
po2|H||po6|l
ov (M| ov|m
Do3|H|[po7| W

5.3.4 Bir digmeden dijital giris
Asagidaki 6rnekte, basit bir diigmeyi bir dijital girigse baglama gosterilmistir.

Digital Inputs
24V|H||24v|H
DIO|H || D14
24v|H||2av|Hl T
DI1|H|(DI5| O P }
2av|m|[2av[m)
DI2|H||Di6| M| \ y_l
24V|H||24av|H
DI3|H||(DI7|H

5.3.5 Diger makineler ve PLC’lerle iletigsim

Dijital G/C, bir ortak GND (0V) belirlendigi ve makine, PNP teknolojisi kullandiginda
diger ekipmanlarla iletigim kurmak icin kullanilabilir; asagiya bakin.

Digital Inputs Digitaf Outputs | / Rigital Inputs Didjtal Outputs

24v|m|[2av[m| [ov [d|[ ov[m/ : 2avj@|[2av/m| [ov M| ov|m
pio|H|[pi1a|m| [poo|m||po4| E A : B pio|M|[pia[m| [poo/m||[pos|m
2av|m|[2av/m| [ov (m|[ ov|m : 24v/m||2av/m| [ov [m|[ ov|m
pi1|m||[pi5|m| [poim||pos|m : pi1[m||{pi5|m| [poim||pos|m
24v|H|[2av/m| [ov (H|{ ov|m 24v|H|[2av/m| [ov [m|| ov|m
pi2|m||[pie|m| [po2|m||po6|m pi2|m||[pi6|m| [po2(m||[pos/m
24V|H||24V/H| (oV |H|(oVv|H 24V|H ||24V/H| OV |H|| oV |H
pi13|m||{p17|R| [po3|m||po7|m DI3[H||[D17|H| [po3[M||po7|m

/
.

5.3.6 Genel amach analog G/C

Analog G/C arabirimi, yesil ugtur. Voltaj (0-10V) veya akimu (4-20mA) diger ekip-
mandan veya diger ekipmana ayarlamak veya 6lgmek icin kullanilabilir.

En yiiksek dogruluga ulasmak icin asagidakiler tavsiye edilir.

Surim 3.5.5 1-37 UR10/CB3

Telif hakki © 2009-2018 Universal Robots A/S’ye aittir. Tim Haklar Sakhdir.



UNIVERSAL ROBOTS 5.3 Denetleyici G/C

* G/C’yeenyakin olan AG ucunu kullanin. Cift, ortak bir mod filtresini paylasir.
¢ Ekipmanla kontrol kutusu i¢in ayni gnd (0V) kullanin. Analog G/C arabirimi,

kontrol kutusundan galvanize olarak yalitilmamuistir.

* Yalitilmus bir kablo veya biikiimlii ¢ift kullanin. Kalkani “Gii¢” terminalindeki
“GND” terminaline baglayin.

* Gegerli modda galisan ekipmani kullanin. Gegerli sinyaller, cakigmalara kars:

daha az hassastir.

Giris modlar1 GUI'de segilebilir, bakin boliim II. Elektrik spesifikasyonlar: asagida

Telif hakki © 2009-2018 Universal Robots A/S’ye aittir. Tim Haklari Sakhdir.

gosterilmistir.

Ugclar Parametre Min Tip Maks Birim
Akim modunda analog giris

[AIx — AG] Gegerli 4 - 20 mA
[AIx — AG] Direng - 20 - ohm
[AIx - AG] Cozuntirlik - 12 - bit
Voltaj modunda analog giris

[AIx - AG] Voltaj 0 - 10 \Y
[AIx — AG] Direng - 10 - Kohm
[AIx — AG] Cozuntrlik - 12 - bit
Akim modunda analog ¢ikis

[AOx - AG] Gegerli 4 - 20 mA
[A0Ox - AG] Voltaj 0 - 10 A%
[AOx — AG] Cozuniirlik - 12 - bit
Voltaj modunda analog ¢ikis

[AOx — AG] Voltaj 0 - 10 \%
[AOx — AG] Gegerli -20 - 20 mA
[AOx — AG] Direng - 1 - ohm
[AOx — AG] Coztintirlik - 12 - bit

Asagidaki drneklerde, analog G/C'nin nasil kullanilacag: gosterilmistir.

5.3.6.1

Bir analog cikisi kullanma

verilmistir.

Analog

AG

Al0

AG

Analog Inputs

Al

AG

AOO

AG

Analog Outputs

AO1

Power

PWR

GND

24V

oV

Asagida, bir analog hiz kontrolii girisli bir tastyic1 bandi1 kontrol etmenin bir 6rnegi

O
cee
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5.3.6.2 Bir Analog Girisi Kullanma

Asagida, bir analog sensore baglanmanin bir 6rnegi verilmistir.

Analog
AG
Al0
AG
Al
AG
AOO
AG
AO1

Analog Inputs

O000Enonc
4

Analog Outputs

Power
PWR |l
GND
24v |H
ov |l

5.3.7 Uzaktan AC/KAPAT kontroli
Teach Pendant kullanilmadan kontrol kutusunu a¢ip kapatmak i¢in uzaktan ACMA /KAPATMA
kontrolii kullanilabilir. Genellikle asagidaki uygulamalarda kullanilir:

¢ Teach pendant’a erisilemediginde.

* Bir PLC sisteminin tam kontrole sahip olmasi gerektiginde.

* Ayni anda birden fazla robotun agilip kapanmasi gerektiginde.
Uzaktan ACMA /KAPATMA kontrolii, denetleyici kutusu kapandiginda aktif ka-
lan kiiciik bir yardime1 12V girisi saglar. “A¢” ve “kapat” girisleri sadece kisa stireli
etkinlestirme i¢in tasarlanmistir. “A¢ma” girisi, gii¢ diigmesiyle ayni sekilde ¢alisir.
Bu sinyal, kontrol kutusunun agik dosyalar1 kaydetmesini ve diizgiin kapanmasini

sagladigindan, uzaktan “kapatma” kontrol i¢in her zaman “kapat” girisini kul-

lanin.

Elektrik spesifikasyonlar1 asagida gosterilmistir.

Uglar Parametre Min Tip Maks Birim
[12v - GND] Voltaj 10 12 13 \%
[12V - GND]  Gegerli - - 100 mA
[ON / OFF] Etkin olmayan voltaj 0 - 0,5 \Y%
[ON / OFF] Etkin voltaj 5 - 12 A\
[ON / OFF] Giris akimi - 1 - mA
[ACIK] Etkinlestirme saati 200 - 600 ms

Telif hakki © 2009-2018 Universal Robots A/S’ye aittir. Tim Haklar Sakhdir.

Asagidaki 6rneklerde, uzaktan ACMA /KAPATMANIN nasil kullanilacag: gosterilmistir.

NOT:
Programlar1 otomatik olarak vyiiklemek ve baglatmak icin
yazilimdaki 6zel bir 6zellik kullanilabilir, bakin béliim 1L
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UNIVERSAL ROBOTS 5.4 Alet G/C

DIKKAT:

1. Kontrol kutusunu kapatmak i¢in asla “a¢” girigini veya giig

diigmesini kullanmayin.

5.3.7.1 Uzaktan AC diigmesi

Asagidaki sekilde, uzaktan agma diigmesini baglama gosterilmistir.

Remote /" “’l

12v[d T

GND| B ]
oN|m

OFF| W\ P

5.3.7.2 Uzaktan KAPAT diigmesi

Asagidaki sekilde, uzaktan kapatma diigmesini baglama gosterilmistir.

Remote /" “’l

12v[d |

GND|H EEE EEREEEE :|
ON |l

OFF P

5.4 Alet G/C

Robotun ara¢ ucunda sekiz pimli kiigiik bir baglant1 eleman1 bulunur; asagidaki
sekle bakin.

Bu baglant1 elemani, belirli bir robot aracinda bulunabilecek tutucular ve sensorler
i¢in gii¢ ve kontrol sinyalleri saglar. Asagidaki endiistriyel kablolar uygundur:

¢ Lumberg RKMV 8-354.

Kablonun icindeki sekiz tel, farkli renktedir. Farkli renkler, farkl: islevleri gosterir;
asagidaki tabloya bakin:

Renk Sinyal
Kirmizi 0V (GND)
Gri 0V/+12V/+24V (GUQ)
Mavi Alet ¢ikis1 0 (TOO)
Pembe Alet ¢ikis1 1 (TO1)
Sar1 Alet girisi 0 (T10)
Yesil Alet girisi 1 (TI1)
Beyaz Analog giris 2 (AI2)

Kahverengi  Analog giris 3 (AI3)
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Dahili gii¢ kaynagi, GUI'nin G/C sekmesinde 0V, 12V veya 24V olarak ayarlanabi-
lir, bakin bolim II. Elektrik spesifikasyonlari asagida gosterilmistir:

Parametre Min Tip Maks Birim
24V modunda kaynak voltaji - 24 - \%
12V modunda kaynak voltaji - 12 - v
Her iki modda kaynak akim1* - - 600 mA

Not: * Endiiktif ytikler i¢in koruyucu bir diyot kullanilmasi 6zellikle 6nerilir

Asagidaki boliimler, aracin farkli G/C’lerini aciklar.

TEHLIKE:

1. Alet ve makaslari, bir elektrik kesintisi, 6rnegin bir is
parcasmin aletten disari diigsmesi gibi herhangi bir tehlike
olusturmayacak sekilde baglaym.

2. Programcinin yapacagi bir hata voltajin 24 V olarak
degismesine neden olabileceginden ve de bu ekipmanda ha-

sara ve yangina yol acabileceginden, 12 V kullamirken dik-
katli olun.

NOT:
Arag tablasinin GND’ye baghdir (kirmiz: tel ile aym sekilde).

5.4.1 Arac Dijital Cikiglari

Dijital ¢ikislar, NPN olarak uygularr. Dijital bir ¢ikis etkinlestirildiginde karsilik
gelen baglanti GND’ye yonlendirilir ve devre dis1 birakildigindaysa ilgili baglanti
agiktir (agik kolektor/acik dren). Elektrik spesifikasyonlar: asagida gosterilmistir:

Parametre Min Tip Maks Birim
Acgik durumda voltaj -0,5 - 26 \%
Batma durumunda voltaj 1 A - 0,05 0,20 A%
Batma durumunda akim 0 - 600 mA
GND’den gecen akim 0 - 600 mA

Asagidaki alt boliimde, bir dijital ¢ikisin nasil kullanilabilecegine dair bir 6rnek

gosterilmistir.

DIKKAT:

1. Dijital ¢ikiglar akim siirlandirmali degildir ve belirtilen veri-
lerin gecersiz kilinmasi kalic1 hasara neden olabilir.

Sirim 3.5.5
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UNIVERSAL ROBOTS 5.4 Alet G/C

5.4.1.1 Arac Dijital Cikislarini Kullanma

Asagidaki ornekte, dahili 12 V veya 24 V gii¢ kaynag: kullanilirken yiikiin nasil
acildig: gosterilmektedir. G/C sekmesinde ¢ikis voltajini tanimlamaniz gerektigini
unutmayn. Yiik kapali oldugunda bile, GUC baglantist ile silt/ toprak arasinda vol-
taj bulundugunu aklinizdan ¢ikarmayin.

Not: Endiiktif ytikler i¢in, asagida gosterildigi gibi koruyucu bir diyot kullanilmas:
ozellikle onerilir.

5.4.2 Arac Dijital Girisleri
Dijital girisler, zayif ¢ekmeli direnglerle PNP olarak uygulanir. Bu da, dalgal bir

girigin her zaman diisiik okunmasi anlamina gelir. Elektrik spesifikasyonlar1 asagida

gosterilmistir.
Parametre Min Tip Maks Birim
Giris voltaji 05 - 26 \Y
Mantiksal diistik voltaj - - 2,0 v
Mantiksal ytiksek voltaj 5,5 - - Vv
Giris direnci - 47k - QO

Asagidaki alt boliimde, bir dijital girisin nasil kullanilabilecegine dair bir 6rnek
gosterilmistir.

5.4.2.1 Arac Dijital Giriglerini Kullanma
Asagidaki 6rnekte, basit bir diigmeyi baglama gosterilmistir.

POWER

UR10/CB3 1-42 Sirim 3.5.5



5.4 Alet G/C

UNIVERSAL ROBOTS

5.4.3 Arac Analog Girisleri

Aracin analog girigleri diferansiyel degildir ve G/C sekmesindeki voltaj ve akima

ayarlanabilir; bakin boliim II. Elektrik spesifikasyonlar: asagida gosterilmistir.

Parametre Min Tip Maks Birim
Voltaj modunda giris voltajt -0,5 - 26 \%

0 Vila 10V arahgimnda girig direnci - 10,7 - kO
Cozuntrluk - 12 - bit
Akim modunda giris voltaji -0,5 - 5,0 A\
Akim modunda giris akimi -2,5 - 25 mA
4mA ila 20mA araliginda giris direnci - 182 188 @)
Cozuntirliuk - 12 - bit

Asagidaki alt boliimlerde analog girisleri kullanmak icin iki 6rnek gosterilmistir.

DIKKAT:

1. Gegerli modda analog girisler, asir1 voltaja kars:
korunmamustir. Elektrik spesifikasyonundaki smir1 fazla
degerlendirmek, giriste kalic1 hasara neden olabilir.

5.4.3.1 Takim Analog Girigleri Kullanma, Diferansiyel Olmayan

Asagidaki 6rnekte, bir analog sensorii diferansiyel olmayan bir ¢ikisa baglama gosterilmisti
[lgili analog girisin giris modu G/C sekmesinde ayni ayarlandig; siirece, sensériin

cikist akim veya voltaj olabilir. Voltaj ¢ikisi olan bir sensoriin aractaki dahili direnci

tahrik edip edemeyecegini denetlemeyi unutmayin; yoksa dl¢tim gegersiz olabilir.

POWER
T
A2 | -
| €
M
GND -7

5.4.3.2 Arac Analog Girigleri Kullanma, Diferansiyel

Asagidaki 6rnekte, bir analog sensorii diferansiyel bir ¢ikisa baglama gosterilmistir.
Negatif cikis kismmi GND’ye (0 V) bagladiginizda, diferansiyel olmayan bir sensor

ile ayn1 bigimde ¢alisacaktir.

Bl

o]
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UNIVERSAL ROBOTS 5.6 Sebeke baglantisi

5.5 Ethernet

Kontrol kutusunun altinda bir Ethernet baglantis1 saglanmuistir; asagidaki sekle bakin.

Ethernet arabirimi asagidakiler i¢cin kullanulabilir:

* MODBUS G/ genisleme modiilleri. Daha fazla bilgi i¢in bakin bélim II.

e Uzaktan erisim ve kontrol.

Elektrik spesifikasyonlar1 asagida gosterilmistir.

Parametre =~ Min Tip Maks Birim
fletisim hiz1 10 - 1000 Mb/sn

5.6 Sebeke baglantisi

Denetleyici kutusundan gelen ana elektrik kablosunun ucunda standart bir IEC fis
vardir. IEC fisine tilkeye 6zgii bir elektrik fisi veya kablosu baglayn.

Robota enerji vermek igin, kontrol kutusunun sebekeye baglanmas: gerekir. Bunun
kontrol kutusunun tabanindaki standart IEC C20 fisiyle, uygun bir IEC C19 kablo-
suyla gerceklestirilmesi gerekir; asagidaki sekle bakin.

Sebeke kaynagi en az asagidaki donanima sahip olmalidir:

¢ Toprak baglantis1.

* Ana sigorta.

¢ Artik akim cihazi.
Hizmetteki kilitlemenin ve giicti ¢ikartmanin kolay bir yolu olarak robot uygula-
masindaki tiim ekipmanlarin giiclinii saglamak icin bir ana salter kurulmasi tav-
siye edilir.

Elektrik spesifikasyonlar1 asagidaki tabloda gosterilmistir.

UR10/CB3
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5.7 Robot baglantisi UNIVERSAL ROBOTS

Parametre Min Tip Maks Birim
Giris voltaji 100 - 265  VAC
Harici sebeke sigortasi (@ 100-200V araliginda) 15 - 16 A
Harici sebeke sigortasi (@ 200-265V araliginda) 8 - 16 A
Giris frekanst 47 - 63 Hz
Bekleme giicii - - 0,5 \
Nominal ¢alisma giicii 90 250 500 \%Y
TEHLIKE:

1. Robot dogru topraklandigindan emin olun (toprakla elekt-
rik baglantis). Sistemdeki tiim ekipmanlarin ortak toprakla-
masini olusturmak icin denetleyici kutusunun igindeki top-
raklama simgeleriyle iliskili kullanilmamis civatalar1 kul-
lanun. Topraklama iletkeni, en azindan sistemdeki en ytiiksek

akimin akim degerine sahip olacaktir.

2. Denetleyici kutusuna giden giris giictintin bir RCD (Artik
Akim Cihaz1) ve dogru bir sigortayla korunmasin saglayn.

3. Biitiin robot kurulumu igin servis sirasinda tiim giicii kilitle-
yin ve kapatin. Sistem kilitlendiginde diger ekipmanlar robot

G/(’sine voltaj vermeyecektir.

4. Denetleyici kutusuna gii¢ verilmeden o6nce, tiim kablolar
dogru sekilde takili oldugundan emin olun. Her zaman ori-

jinal ve dogru elektrik kablosunu kullanin.

5.7 Robot baglantisi

Robottan gelen kablonun, kontrol kutusunun alt kismindaki baglanti elemanina
takilmasi gerekir; asagidaki sekle bakin. Robot kolunu agmadan énce, baglant: ele-
mani diizgtin bir bi¢cimde kilitlendiginden emin olun. Robot kablosunun baglantisinin

kesilmesi ancak robotun giicii kapaliyken yapilabilir.

Sirim 3.5.5
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UNIVERSAL ROBOTS

5.7 Robot baglantisi

DIKKAT:
1. Robot kolu agikken robot kablosunun baglantisini kesmeyin.

2. Orijinal kabloyu uzatmayin veya degistirmeyin.

UR10/CB3
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Bakim ve onarmm caligmalarini bu kilavuzdaki tiim giivenlik talimatlarina uygun

bir sekilde gerceklestirmeniz gerekir.

Bakim, kalibrasyon ve onarim ¢alismalarin1 http://www.universal-robots.
com/support destek web sitesindeki Servis Kilavuzlarinin son stirtimlerine gore

gerceklestirmeniz gerekir.

Onarimlar: sadece yetkili sistem entegrasyonu yapan kisiler veya Universal Robots
gerceklestirmelidir.

Universal Robots’a iade edilen tiim pargalar, servis kilavuzuna gore iade edilmeli-
dir.

6.1 Givenlik Bilgileri

Bakim ve onarim isinden sonra, gerekli giivenlik seviyesini saglamak icin kont-
roller gergeklestirilmelidir. Kontrollerin, gecerli ulusal veya bolgesel is gilivenligi
yonetmeliklerine uygun olmas: gerekir. Tiim giivenlik islevlerinin dogru calisip
calismadig da test edilecektir.

Bakim ve onarim isinin amaci, sistemin galisir vaziyette tutulmasi veya bir ariza du-
rumunda, sistemi ¢alisir vaziyete geri getirme seklindedir. Onarim isi, asil onarimin

kendisine ek olarak sorun gidermeyi de kapsar.

Robot kolu veya kontrol kutusu tizerinde ¢alisirken, asagidaki prosediirlere ve uyarilara

uymaniz gerekir.

TEHLIKE:

1. Yazilmin  giivenlik  yapilandirmasinda  hicbir  sey
degistirmeyin (6rnegin gtic siir1). Giivenlik yapilandirmasi,
PolyScope Kilavuzunda agiklanmistir. Herhangi bir gtivenlik
parametresi degistirildiginde, biitiin robot sisteminin yeni-
den diistiniilmesi gerekir, yani risk degerlendirmesi de dahil,

genel glivenlik onay1 islemi ona gore giincellenecektir.

2. Bu amag icin ayni tirtin numaralari olan yeni bilesenleri veya
Universal Robots tarafindan onaylanmis esdegeri bilesenleri
kullanarak arizali bilesenleri degistirin.

3. Is tamamlandiktan hemen sonra, devre dis1 birakilan tiim

giivenlik dnlemlerini yeniden etkinlestirin.

4. Tim onarimlari belgelendirin ve bu belgeleri komple robot
sistemiyle iligkili teknik dosyada kaydedin.

Sirim 3.5.5
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UNIVERSAL ROBOTS

6.1 Giivenlik Bilgileri

TEHLIKE:

1.

Glicii tamamen kesildiginden emin olmak i¢in, sebeke giris
kablosunu kontrol kutusunun altindan sokiin. Robot ko-
luna veya denetim kutusuna bagli diger tiim enerji kaynak-
larindaki enerjiyi alin. Onarim déneminde baskalarinin sis-
temi galistirmasini 6nlemek i¢in gerekli 6nlemleri alin.

Sisteme yeniden gii¢ vermeden 6nce toprak baglantisin1 kont-
rol edin.

Robot kolunun veya kontrol kutusunun pargalar

sokiildiigiinde ESD yonetmeliklerine uyun.

Gli¢ malzemelerini kontrol kutusunun iginde s6kmekten
ka¢mmin. Bu gii¢ girislerinin iginde, kontrol kutusu ka-
pandiktan birkag saat sonra bile halen yiiksek voltajlar (mak-
simum 600 V) bulunabilir.

Robot koluna veya kontrol kutusuna su ve toz girmesini 6nle-

yin.

UR10/CB3
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UR robotlarmin gecerli ulusal yasalar, yonetmelikler ve standartlar dogrultusunda
bertaraf edilmesi gerekir.

UR robotlari, Avrupa RoHS direktifi 2011/65/EU ile tanimlandig: gibi, ¢evreyi ko-
rumak igin tehlikeli maddelerin simirli kullanimiyla tiretilmistir. Bu maddeler civa,
kadmiyum, kursun, krom VI, polibromine bifenil ve polibromine difenil eterler
igerir.

Danimarka pazarinda satilan UR robotlarmin elektronik atiklarmin bertarafi ve
islenmesi ticreti, Universal Robots A /S tarafindan DPA sistemine pesin olarak 6de-
nir. Avrupa WEEE Direktifi 2012/19/EU kapsamindaki iilkelerdeki ithalatcilarin,
tilkelerinin ulusal WEEE kaydina kendi kayitlarini yaptirmas: gerekir. Ucret genel-
likle en fazla 1€/robot seklindedir. Ulusal kayitlarin bir listesini burada bulabilirsi-

niz: https://www.ewrn.org/national-registers.

Asagidaki simgeler, {istteki yasalara uygunlugu belirtmek i¢in robota yapistirilmigtir:

— Ro H S Iead-free’

Sirim 3.5.5
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Bu béliim, iiriin i¢in hazirlanmis olan sertifikalar1 ve beyanlar1 sunar.

8.1 Uciincii Kisi Belgelendirmesi

Ugtincii kisi belgelendirmesi istege baghdir. Ancak UR, robot entegrasyonu yapan

kisilere en iyi hizmeti sunabilmek igin, robotlarimizi asagidaki taninmis test ku-

rumlarindan belgelendirmeyi seger:

TUV NORD

DELTA

TUV SUD
‘25' CIN RoHS

UR robotlarmin giivenligi, AB’deki makine di-
rektifi 2006/42/EC kapsaminda onaylanmis
bir kurulus olan TUV NORD  tarafindan
onaylanmustir. TOV NORD glivenlik onay1

sertifikasinin bir kopyast i¢in bakin ek B.

UR robotlarinin performansi DELTA tarafindan
test edilmistir. Elektromanyetik uyumluluk
(EMC) ve gevre testi sertifikalar i¢in bakin ek B.

UR robotlarin temiz oda testi TUV SUD ta-
rafindan yapilmaistir. Bir temiz oda sertifikasi icin
bakin ek B.

UR robotlari, elektronik bilgi tirtinleriyle kirliligi
kontrol etme konusundaki CIN RoHS yonetim
yontemlerine uygundur. Uriin Beyani Tablosu-
nun bir kopyast i¢in bakin ek B.

8.2 Tedarik¢i Uciincii Kisi Belgelendirmesi

cevre

KX
Cd

&y

Tedarikgilerimiz tarafindan saglandig: gibi, UR
robotlarinin  sevkiyat paletleri, Danimarka’nin
ahsap paketleme malzemesi {iretmeyle ilgili
ISMPM-15 sayili kosullarma uygundur ve bu
semaya uygun bir sekilde isaretlenmistir.
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UNIVERSAL ROBOTS 8.4 AB direktiflerine gére beyanlar

8.3 Uretici Testi Sertifikasi

UR UR robotlart stirekli dahili testlerden ve seri sonu
test prosediirlerinden geger. UR test islemleri
siirekli inceleme ve gelistirmeye tabidir.

8.4 AB direktiflerine gore beyanlar
Oncelikle Avrupa igin gegerli olmakla birlikte, Avrupa digindaki bazi iilkeler de AB

beyanlarini kabul eder ve/veya bunlara gerek duyar. Avrupa direktifleri resmi ana
sayfalarindan bulunabilir: http://eur-lex.europa.eu.
UR robotlari, asagida siralanan direktiflere gore belgelenir.

2006/42/EC — Makine Direktifi (MD)

2006/42/ AT sayil1 Makine Direktifine gore UR robotlar: kismen tamamlanmis ma-
kineler olup, bunlara bir CE isareti takilmaz.

Not: UR robotu bir bocek ilaglama uygulamasinda kullanildiginda, direktif 2009 /127 /EC
varligina dikkat etmeniz gerekir. 2006/42/EC ek II 1.B. uyarinca birlestirme beyan:

ek B altinda gosterilmistir.

2006/95/EC — Duslik Voltaj Direktifi (LVD)

2004/108/EC — Elektromanyetik Uyumluluk (EMC)

2011/65/EU — Belli Tehlikeli Maddelerin kullanimindaki sinirlama (RoHS)
2012/19/EU — Elektrikli ve Elektronik Ekipman Atigi (WEEE)

Ekteki B Birlestirme Beyaninda, uygunluk beyanlari ile tistteki direktifler siralanir.

Bir CE isareti, istteki CE isareti direktiflerine gore takilir. Elektrikli ve elektronik
ekipman atiklar1 hakkindaki bilgiler i¢in bakin b&1im 7.

Robotu gelistirme sirasinda uygulanan standartlar hakkindaki bilgiler icin bakin
ek C.
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9.1 Uriin Garantisi

Kullanicinin (miisterinin) satici veya perakendeciyle ilgili olabilecek herhangi bir
hak talebine halel getirmeksizin, asagida diizenlenen kosullar kapsaminda miisteriye

bir iiretici Garantisi verilecektir:

Yeni cihazlarin ve bu cihazlarin bilesenlerinin, hizmete alinis tarihinden itibaren 12
ay (gonderildigi tarihten itibaren en fazla 15 ay) iginde iiretimden ve/veya mal-
zeme arizasindan kaynaklanan kusurlar sergilemesi halinde Universal Robots ge-
rekli yedek parcalari tedarik ederken, yedek parcalari degistirmek icin gerekli caligma
saatlerini kullanic1 (miisteri) karsilar; parca o anki en geliskin teknolojiyi yansitan
baska bir parcayla degistirilir veya stzii edilen parca onarilir. Cihazdaki kusur uy-
gunsuz muameleye ve/veya kullanic1 kilavuzlarinda yer alan bilgilere uyulma-
masima isnat edilirse, isbu Garanti gecerliligini yitirir. Isbu Garanti yetkili satict
veya miisterinin kendisi tarafindan gerceklestirilen servisler (6rn. kurulum, yapilandirma,
yazilim indirme) i¢in gegerli degildir veya bu servisleri kapsamaz. Satin alim tari-
hiyle birlikte satin alma makbuzu, Garanti’nin ytiriirliige girmesi i¢in kanit olarak
talep edilecektir. Garanti kapsaminda hak iddialari, Garanti’ye konu olan kusu-
run meydana gikmasindan itibaren iki ay iginde iletilmelidir. Universal Robots ta-
rafindan degistirilen veya Universal Robots’a iade edilen cihazlarin veya bilesenlerin
sahipligi Universal Robots’a devredilir. Bunun disinda cihazdan kaynaklanan veya
cihazla baglantili tiim diger hak talepleri bu Garanti'nin kapsami disindadir. Bu
Garanti’deki hi¢bir husus, Miisterinin Yasal Haklarimi ya da {ireticinin kendi ih-
malinden kaynaklanan 6liim veya personel yaralanmasina kars: sorumlulugunu
sinirlandirmaya ya da kapsam disinda birakmaya tesebbiis edemez. Garanti kosullar:
kapsaminda yerine getirilen hizmetler Garanti siiresini uzatmaz. Hicbir Garanti ku-
suru bulunmadig: takdirde, Universal Robots degistirme veya onarim masraflarin
miisteriye yiikleme hakkini sakli tutar. Yukaridaki hiikiimler, miisterinin aleyhine
ispat mecburiyetinde bir degisiklik olmas: anlamina gelmez. Bir cihazin kusurlar
sergilemesi durumunda Universal Robots, kér kaybi, kullanim kaybz, iiretim kaybi
veya diger liretim ekipmaninin hasar gérmesi de dahil olmak {izere, ancak bunlarla
sinirh olmaksizin, herhangi bir dolayly, tesadiifi, 6zel veya tali hasarlardan sorumlu
tutulamaz.

Bir cihazin kusurlar sergilemesi durumunda, Universal Robots, iiretim kayb1 veya
diger iiretim ekipmanimin hasar goérmesi gibi sonugcta ortaya gikan hasar ve kayplar:

karsilamaz.

9.2 Sorumluluk Reddi

Universal Robots tiriinlerinin gtivenilirligini ve performansini iyilestirmeye devam
etmektedir ve dolayisiyla, 6nceden uyarida bulunmaksizin {iriinii yiikseltme hakkin

sakli tutar. Universal Robots bu kilavuzun igeriginin kusursuz ve dogru olmasi
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i¢in gereken 6zeni gostermektedir; ancak olabilecek hatalar veya eksik bilgiler do-

layistyla higbir sorumluluk kabul etmez.
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Durdurma Kategorisi 0 ile Durdurma Kategorisi i¢in, durdurma siire ve mesafeleri
hakkindaki bilgileri bulabilirsiniz! 1. Bu ek, Durdurma Kategorisi 0 hakkindaki
bilgileri de kapsar. Durdurma Kategorisi 1 hakkindaki bilgiler i¢in bakin http:

//universal-robots.com/support/.

A.1 Durdurma Kategorisi 0 durdurma mesafeleri ve sureleri

Asagidaki tablo, bir Durdurma Kategorisi 0 tetiklendiginde 6l¢tilen durdurma me-
safelerini ve stirelerini igerir. Bu 6l¢timler, robotun asagidaki yapilandirmasina te-
kabiil eder:

¢ Uzanti: 100% (robot kolu yatay olarak tam uzatilmistir).

e Hiz: 100% (robotun genel hizi 100% olarak ayarlanmistir ve hareket, 183 °/sn
eklem hizinda gergeklestirilir).

¢ Tasima kapasitesi: TCP’ye bagli robotun isledigi maksimum tasima kapasitesi
(10 kg).

Eklem 0 tizerindeki test, bir yatay hareket uygulanarak, yani dondiirme ekseni ka-
raya dikey hale getirilerek gerceklestirildi. Eklem 1 ve 2 testleri sirasinda robot bir
dikey gezingeyi izledi, yani déndiirme eksenleri karaya paraleldi ve durdurma,
robot asag1 dogru hareket ederken gergeklestirildi.

Durma Mesafesi (rad) Durma siiresi (ms)

Eklem 0 (TABAN) 0.98 750
Eklem 1 (KOSE) 0.35 240
Eklem 2 (DIRSEK) 0.38 280

EC 60204-1’e gore, diger ayrintilar icin bakin Sozliik.

Surim 3.5.5 I-55 UR10/CB3

Telif hakki © 2009-2018 Universal Robots A/S’ye aittir. Tim Haklar Sakhdir.


http://universal-robots.com/support/
http://universal-robots.com/support/

Telif hakki © 2009-2018 Universal Robots A/S’ye aittir. Tim Haklari Sakhdir.

UNIVERSAL ROBOTS

A.1 Durdurma Kategorisi 0 durdurma mesafeleri ve siireleri

UR10/CB3

1-56 Sidrim 3.5.5



B.1 CE/EU Declaration of Incorporation (original)
According to European Directive 2006/42 /EC annex II 1.B.

The manufacturer Universal Robots A /S
Energivej 25
5260 Odense S
Denmark

hereby declares that the product described below
Industrial robot UR10/CB3

may not be put into service before the machinery in which it will be incorporated is declared in confor-
mity with the provisions of Directive 2006/42/EC, as amended by Directive 2009/127/EC, and with the
regulations transposing it into national law.

The safety features of the product are prepared for compliance with all essential requirements of Direc-
tive 2006/42/EC under the correct incorporation conditions, see product manual. Compliance with all
essential requirements of Directive 2006/42/EC relies on the specific robot installation and the final risk

assessment.

Relevant technical documentation is compiled according to Directive 2006/42/EC annex VII part B and
available in electronic form to national authorities upon legitimate request. Undersigned is based on the

manufacturer address and authorised to compile this documentation.

Additionally the product declares in conformity with the following directives, according to which the

product is CE marked:

2014/35/EU — Low Voltage Directive (LVD)
2014/30/EU — Electromagnetic Compatibility Directive (EMC)
2011/65/EU — Restriction of the use of certain hazardous substances (RoHS)

A complete list of applied harmonized standards, including associated specifications, is provided in the

product manual.

Odense, April 20, 2016 W W

David Brandt
Technology Officer
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B.2 CE/EU Birlestirme Beyani (orijinalin cevirisi)
Avrupa direktifi 2006/42/EC ek II 1.B uyarinca.

Uretici Universal Robots A/S
Energivej 25
5260 Odense S
Danimarka

bu belgeyle, asagida tarif edilen tirtiniin
Endiistriyel robot UR10CB3

i¢ine yerlestirilecegi makinenin Direktif 2006 /42 /EC hiikiimlerinin Direktif 2009/127 /EC ile degistirilmis
sekline ve onu yerli hukuka doniistiiren yonetmeliklere uygunlugu beyan edilmedigi siirece kullanima

sokulamaz.

Uriiniin giivenlik 6zellikleri, dogru birlestirme kosullar1 altinda Direktif 2006/42/EC'nin tiim énemli
kosullarma uygun bir sekilde hazirlanir, bakin tirtin kilavuzu. Direktif 2006/42/EC’'nin 6nemli tim

kosullarma uygunluk, 6zel robot kurulumuna ve son risk degerlendirmesine dayanir.

Igili teknik belgeler, Direktif 2006/42/EC ek VII kisim B'ye gére derlenir ve mesru talep halinde ulusal
makamlara elektronik bigimde de sunulabilir. Imzalayanin merkezi tiretici adresindedir ve bu belgeleri

derlemeye yetkilidir.
Ayrica trtintin, tirtintin CE isaretini aldi1g1 asagidaki direktiflere uygun oldugunu da belirtir:

2014/35/EU — Diistik Voltaj Direktifi (LVD)
2014/30/EU — Elektromanyetik Uyumluluk Direktifi (EMC)
2011/65/EU — Belli tehlikeli maddelerin kullanimindaki sinirlama (RoHS)

Uriin elkitabinda, iligkili spesifikasyonlar da dahil, komple bir listenin uygulandi1 dengelenmis stan-

dartlar saglanmistir.

Odense, 20 Nisan 2016 W W

David Brandt
Technology Officer
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B.3 Givenlik Sistemi Sertifikasi

ZERTIFIKAT
CERTIFICATE

Hiermil wird bescheinigt, dass die Firma / This certifies, that the company

Universal Robots A/S
Energivej 25

DK-5260 Odense S
Denmark

berechtigt ist, das unten genannte Produkt mit dem abgebildeten Zeichen zu kennzeichnen.
is authorized to provide the product mentioned below with the mark as illustrated.

Fertigungsstétte: Universal Robots A/S
Manufacturing plant: Energivej 256
DK-5260 Odense S
Denmark
Beschreibung des Produktes: Universal Robots Safety System URSafety 3.1
(Details s. Anlage 1) for UR10, URS and UR3 robots
Description of product:

(Details see Annex 1)

Gepriift nach: EN ISO 13849-1:2008, PL d
Tested in accordance with:

Registrier-Nr. / Registration No. 44 207 14097602
Prufbericht Nr. / Test Report No. 3515 4327
Aktenzeichen / File reference 8000443298

Zettifizierufigsstdffe ddj TUV NORD CERT GmbH

TUV NORD CERT GmbH Langemarckstraie 20 45141 Essen

Bitte beachten Sie auch die umseitigen Hinweise
Please also pay attention to the information stated overieaf

Gultigkeit / Validity
von / from 2015-06-02
bis / until  2020-06-01

Essen, 2015-06-02

www.tuev-nord-cert.de

-

TUV NOAD GERT
G

EN IS0 13849-1 ‘
PL G

technology@tuev-nord.de
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B.4 Cevre Testi Sertifikasi

Climatic and mechanical assessment sheet no. 1275

DELTA client DELTA project no.
Universal Robots A/S T207415-1
Energivej 25
5260 Odense S
Denmark

Product identification

URS robot arm: UR5 AE/CB3, 0A-series

URS control box: AE/CB3, 0A-series

URS teach pendant: AE/CB3, 0A-series

UR10 robot arm: UR10 AE/CB3, 0A-series

UR10 control box: UR10 AE/CB3, 0A-series

URI10 teach pendant: AE/CB3, 0A-series

DELTA report(s)

DELTA project no. T207415-1, DANAK-19/13752 Revision 1

Other document(s)

Conclusion

The two robot arms UR5 and UR10 including their control box and teach pendant have been tested according to the
below listed standards. The test results are given in the DELTA report listed above. The tests were carried out as
specified and the test criteria for environmental tests as specified in Annex 1 of the report were fulfilled.

IEC 60068-2-1, Test Ae; -5°C, 16 h

IEC 60068-2-2, Test Be; +50 °C, 16 h

IEC 60068-2-64, Test Fh; 5 — 20 Hz: 0.05 g?/Hz, 20 — 150 Hz: -3 dB/octave, 1.66 grms, 3 x 1% h
IEC 60068-2-27, Test Ea, Shock; 160 g, 1 ms, 3 x 6 shocks

Date Assessor

Horsholm, 14 March 2014 % AL

Susanne Otto
B.Sc.E.E., B.Com (Org)

20ass-sheet-j
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B.5 EMC Test Sertifikasi

/

We help ideas meet the real world

Attestation of Conformity

EMC assessment - Certificate no. 1549

DELTA has been designated as Notified Body by the notified authority National Telecom Administration part
of the Energy Agency in Denmark to carry out tasks referred to in Annex Ill of the European Council EMC
Directive. The attestation of conformity is in accordance with the essential requirements set out in Annex |.

DELTA client
Universal Robots A/S
Energivej 25

5260 Odense S
Denmark

Product identification (type(s), serial no(s).)
UR robot generation 3, G3, including CB3/AE for models UR3, UR5 and UR10

Manufacturer
Universal Robots A/S

Technical report(s)

DELTA Project T207371, EMC Test of UR5 and UR10 - DANAK-19/13884, dated 26 March 2014
DELTA Project T209172, EMC Test of UR3 - DANAK-19/14667, dated 05 November 2014

UR EMC Test Specification G3 rev 3, dated 30 October 2014

EMC Assessment Sheet 1351

Standards/Normative documents

EMC Directive 2014/30/EU, Article 6

EN/(IEC) 61326-3-1:2008, Industrial locations, SIL 2 applications

EN/(IEC) 61000-6-2:2005

EN/(IEC) 61000-6-4:2007+A1 Venlighedsvej 4
2970 Harsholm

DELTA

Denmark

The product identified above has been assessed and complies with the specified standards/normative docu- Tel. +45 72 19 40 00
ments. The attestation does not include any market surveillance. It is the responsibility of the manufacturer

that mass-produced apparatus have the same EMC quality. The attestation does not contain any statements Fax +457219 40 01
pertaining to the EMC protection requirements pursuant to other laws and/or directives other than the above www.delta.dk

mentioned if any. VAT No. 12275110

Hgrsholm, 08 August 2016

/

Knud A. Baltsen

Senior Consultant

20aocass-uk-j
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B.6 Temiz Oda Test Sertifikalari

CERTIFICAT

*
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CERTIFICATE

ZERTIFIKAT o

CERTIFICATE

Industrie Service

TUOV SUD Industrie Service GmbH hereby confirms UNIVERSAL
ROBOTS A/S situated at Energivej 25, 5260 Odense S; Danemark, that

the product

Roboter, Model: UR10 / Typ INDUSTRIAL

the cleanroom compatibility of the equipment for the ISO Class 5

according 1ISO 14644-1.

The certificate is limited to the particulate cleanliness. The product was
tested according to VDI 2083 Part 9.1 in August 2016.

The implementation of the testing and certification is carried out by TUV

SUD Industrie Service GmbH.

Certificate Nr.: 2589737-03
Report-Nr.: 203195-3
Valid till: August 2018

Dipl.-Ing. (FH) Walter Ritz

Berlin, 25. August 2016

TUV SUD Industrie Service GmbH
WittestraRe 30, Haus L, 13509 Berlin
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<L TUV SUD Industrie Service GmbH hereby confirms UNIVERSAL
Q ROBOTS A/S situated at Energivej 25, 5260 Odense S; Danemark, that
TS the product
=
o
1| Controller for UR3 & UR5 & UR 10
(&)
. the cleanroom compatibility of the equipment for the ISO Class 6
according 1ISO 14644-1.
L The certificate is limited to the particulate cleanliness. The product was
l:: tested according to VDI 2083 Part 9.1 in August 2016.
(&) .
— The implementation of the testing and certification is carried out by TUV
— SUD Industrie Service GmbH.
=
o
g Certificate Nr.: 2589737-04
Report-Nr.: 203195
Valid till: August 2018

*

Dipl.-Ing. (FH) Walter Ritz

Berlin, 25. August 2016

TUV SUD Industrie Service GmbH
WittestraflRe 30, Haus L, 13509 Berlin

ZERTIFIKAT
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Bu boliimde, robot kolunun ve kontrol kutusunun gelistirmesi altinda uygulanan ilgili standartlar tarif
edilmistir. Bir Avrupa Direktifi numarasi koseli parantezde gosterildiginde, standardin bu Direktife gore

dengelenmis oldugu anlasilr.

Bir standart, bir yasa degildir. Bir standart, belli bir endiistrideki hisse sahipleri tarafindan gelistirilmis
olan ve bir tiriin veya tirtin grubu igin normal giivenlik ve performans gerekliliklerini tanimlayan bir

belgedir.

Kisaltmalar, asagidaki anlama gelir:

ISO International Standardization Organization
1IEC International Electrotechnical Commission
EN European Norm

TS Technical Specification

TR Technical Report

ANSI  American National Standards Institute
RIA Robotic Industries Association

CSA  Canadian Standards Association

Asagidaki standartlara uygunluk ancak bu el kitabindaki tiim montaj talimatlarina, giivenlik talimat-

larma ve kurallara uyuldugunda garanti edilir.

ISO 13849-1:2006 [PLd]

ISO 13849-1:2015 [PLd]

ISO 13849-2:2012

EN ISO 13849-1:2008 (E) [PLd — 2006/42/EC]
EN ISO 13849-2:2012 (E) (2006/42/EC)

Safety of machinery — Safety-related parts of control systems
Part 1: General principles for design
Part 2: Validation

Givenlik kontrol sistemi, bu standartlarin gerekliliklerine gére Performans Seviye d (PLd) olarak tasarlanmuistir.

ISO 13850:2006 [Durdurma Kategorisi 1]

ISO 13850:2015 [Durdurma Kategorisi 1]

EN ISO 13850:2008 (E) [Durdurma Kategorisi 1 - 2006/42/EC]
EN ISO 13850:2015 [Durdurma Kategorisi 1 - 2006/42/EC]

Safety of machinery — Emergency stop — Principles for design

Acil durum durdurma islevi, bu standarda gore bir Durdurma Kategorisi 1 olarak tasarlanmistir. Dur-
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durma Kategorisi 1, durdurmay: gergeklestirmek i¢in motorlara giden gticle kontrol edilen bir durdur-

madir ve ardindan durdurma gerceklestirildiginde gti¢ kaldirilir.

ISO 12100:2010
EN ISO 12100:2010 (E) [2006/42/EC]

Safety of machinery — General principles for design — Risk assessment and risk reduction

UR robotlari, bu standardin ilkelerine gore degerlendirilir.

ISO 10218-1:2011
EN ISO 10218-1:2011(E) [2006/42/EC]

Robots and robotic devices — Safety requirements for industrial robots
Part 1: Robots

Bu standart, entegrasyonu yapan kisiye degil, robotun tireticisine yoneliktir. Robot uygulamasinin ku-
rulum ve tasarimuyla ilgili oldugundan, ikinci boliim (ISO 10218-2), robotun entegrasyonu yapan kisiye
yoneliktir.

Standardin yazarlar1 dolayli olarak, geleneksel olarak citlerle ve 1s1k perdeleriyle korunmus olan gele-
neksel endiistriyel robotlar1 da diistinmiistiir. UR robotlari, gii¢ ve kuvvet sinirlandirmas: her zaman
etkin olacak sekilde tasarlanmistir. Dolayisiyla asagida bazi konseptler agiklanmus ve tarif edilmistir.

Bir UR robotu tehlikeli bir uygulamada kullanildiginda, ek giivenlik énlemleri gerekebilir, bakin bu
elkitabindaki bo1iim 1.

Aciklama:

e “3.24.3 Korunmus alan”, ¢evre korumasiyla tanimlanir. Genellikle korunmus alan, insanlari tehlikeli
geleneksel robotlardan koruyan bir ¢itin arkasindaki bir alandir. UR robotlari, bir ¢itin gevresiyle
tanimlanan korunmus tehlikeli bir alan olmadiginda, isbirlik¢i giivenlik islevlerini simirlandiran
tiimlesik bir gii¢ ve kuvveti kullanarak, ¢it kullanmadan ¢alisacak sekilde tasarlanmuistir.

e “5.4.2 Performans gerekliligi”. ISO 13849-1:2006"ya gore tiim giivenlik islevleri, PLd olarak yapilmistir.
Robot, her eklemde artik kodlayici sistemleriyle yapilmistir ve nominal giivenlik G/C’leri bir Kate-
gori ile yapilmustir'3 yap1. Bu kilavuza gére, biitiin giivenlik iglevlerinin bir PLd yapist olugturmak

i¢in nominal giivenlik G/Clerinin Kategori 3 nominal giivenlik ekipmanlarina baglanmas: gerekir.

e “5.7 Calisma modlar1”. UR robotlariin farkli calisma modlar: yoktur ve dolayisiyla bir mod segicileri

bulunmaz.

e “5.8 Pendant kontrolleri”. Bu boliim, tehlikeli bir koruma amagh alan i¢inde kullanildiginda, Teach
Pendant'in koruyucu 6zelliklerini tanimlar. UR robotlar: isbirlik¢i kullanim i¢in tasarlandigindan,
geleneksel robotlardaki gibi tehlikeli koruma amagh alan yoktur. UR robotlarini programlamak,
geleneksel robotlar1 programlamaktan daha giivenlidir. Operator, {i¢ yerlestirmeyi etkinlestirme ci-
hazmi birakmak zorunda kalmak yerine robotu dogrudan eliyle durdurabilir. Eger bir UR robotu
tehlikeli bir korunmus uygulamaya kuruldugunda, bu kilavuzda belirtildigi sekilde ii¢ yerlestirmeyi
etkinlestirme cihazi baglanabilir. Ek olarak, ISO/TS 15066 madde 5.4.5 altindaki a¢iklamaya bakin.

e “5.10Isbirligi halindeki galisma gereklilikleri”. UR robotlarinin igbirlikgi giivenlik islevlerini stmirlandiran

glic ve kuvveti her zaman etkindir. UR robotlarinin goérsel tasarimi, robotlarin isbirligi islemleri i¢in

11SO 13849-1'e gore, diger ayrintilar igin bakin Sozliik.
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kullanilabilecegini belirtir. Giig¢ ve kuvveti sinirlandirma islevleri, ISO 10218-1 madde 5.10.5’e gore
tasarlanmistir. Ek olarak, ISO/TS 15066 madde 5.5.4 altindaki agiklamaya bakin.

e “5.12.3 Glivenlikle ilgili yumusak eksen ve alan sinirlandirmasi”. Bu giivenlik islevi, yazilimla yapilandirilabilen
diger giivenlik islevlerinden biridir. Ttim bu giivenlik islevlerinin ayarlarindan bir karma kodu
olusturulur ve GUI'de bir giivenlik kontrolii kimligi olarak gosterilir.

ISO/TS 15066:2016

Robots and robotic devices — Safety requirements for industrial robots — Collaborative operation

Bu bir Teknik Spesifikasyon (TS) olup, bir standart degildir. Bir TS'nin amaci, belli bir endiistri icin
kullanish olup olmadiklarmi gérmek igin, olgun olmayan bir gereklilik seti sunmaktir. Tanim olarak bir
TS, Avrupa Direktifleri altinda dengelenmek igin yeterince olgun degildir.

Bu TS, hem robot {ireticisi, hem de robot entegrasyonunu yapan kisi i¢indir. UR robotlari, ham robotlarin
kendileriyle ilgili parcalara uygundur ve entegrasyonu yapan kisi, robotlarin entegrasyonunu yaparken
TS’yi kullanmay1 segebilir.

Bu TS, isbirlik¢i robotlar alaninda ISO 10218 standartlarina ilaveten istege bagh kosullar ve rehberlik su-
nar. Ana metne ek olarak TS'nin, yaralanmaya degil, agriya dayali gti¢ ve basing smirlari icin tavsiyeler
sunan bir tablonun bulundugu bir A eki de igerir. Bu tablonun altindaki notlarm okunup anlasilmasi
onemlidir, ¢linkii simirlarin bir¢ogu, sadece cekimser tahminlere ve kaynak arastirmasina dayahdir. Bi-
limsel aragtirmanin yeni sonuglar1 bulundukga, gelecekte tiim numaralar degisebilir. Ek A, TS'nin gayri
resmi ve istege bagli bir parcasidir ve bu nedenle entegrasyonu yapan bir kisi, Ek A’daki smir degerlerini
kullanmadan TS ile uygunlugu belirtebilir.

ANSI/RIA R15.06-2012

Industrial Robots and Robot Systems — Safety Requirements

Bu Amerikan standardi, ISO standardi ISO 10218-1 (yukariya bakin) ile ISO 10218-2'nin tek bir bel-
gede birlestirilmis seklidir. Dil, Ingiliz ingilizce’sinden Amerikan Ingilizce’sine degistirilir, ancak igerik

aynidir.

Bu standardin ikinci boliimiiniin (ISO 10218-2), Universal Robots icin degil, robot sisteminin entegras-

yonunu yapan kisi i¢in oldugunu unutmaym.

CAN/CSA-Z2434-14

Industrial Robots and Robot Systems — General Safety Requirements

Bu Kanada standardi, ISO standardi ISO 10218-1 (yukariya bakin) ile -2'nin tek bir belgede birlestirilmis
seklidir. CSA, robot sisteminin kullanicisi i¢in ek kosullar ekledi. Robot entegrasyonunu yapan kisinin
bu gerekliliklerden bazilarini ele almasi gerekebilir.
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Bu standardin ikinci boltiimiiniin (ISO 10218-2), Universal Robots icin degil, robot sisteminin entegras-

yonunu yapan kisi i¢in oldugunu unutmayn.
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IEC 61000-6-2:2005

IEC 61000-6-4/A1:2010

EN 61000-6-2:2005 [2004/108/EC]
EN 61000-6-4/A1:2011 [2004/108/EC]

Electromagnetic compatibility (EMC)
Part 6-2: Generic standards - Immunity for industrial environments
Part 6-4: Generic standards - Emission standard for industrial environments

Bu standartlar, elektrikli ve elektromanyetik parazitlerin gerekliliklerini tanumlar. Bu standartlara uy-
mak, UR robotlarinin endiistriyel ortamlarda iyi bir performans gostermesini ve diger ekipmanlara za-

rar vermemesini saglar.

IEC 61326-3-1:2008
EN 61326-3-1:2008

Electrical equipment for measurement, control and laboratory use - EMC requirements

Part 3-1: Immunity requirements for safety-related systems and for equipment intended to perform safety-related

functions (functional safety) - General industrial applications

Bu standart, giivenlikle ilgili islevlerin uzatilmis EMC bagisiklik gerekliliklerini tanimlar. Bu standarda
uymak, diger ekipmanlar IEC 61000 standartlarinda tanimlanan EMC emisyon sinirlarini astiginda bile

UR robotlarmin giivenlik islevlerinin giivenlik sunmasini saglar.

IEC 61131-2:2007 (E)
EN 61131-2:2007 [2004/108/EC]

Programmable controllers
Part 2: Equipment requirements and tests

Normal ve nominal giivenlik 24V G/C’leri, diger PLC sistemleriyle giivenilir iletisim saglamak i¢in bu

standardin gerekliliklerine gore yapilmustir.

ISO 14118:2000 (E)
EN 1037/A1:2008 [2006/42/EC]

Safety of machinery — Prevention of unexpected start-up

Bu iki standart ¢ok benzerdir. Bunlar, bakim veya onarim sirasinda istenmeden yeniden ¢alistirmanin
sonucu olarak ya da bir kontrol bakis a¢isindan istenmeyen baslatma komutlarimin sonucu olarak bek-

lenmeyen baslatmalar1 6nlemenin giivenlik ilkelerini tanimlar.

IEC 60947-5-5/A1:2005
EN 60947-5-5/A11:2013 [2006/42/EC]

Low-voltage switchgear and controlgear

Part 5-5: Control circuit devices and switching elements - Electrical emergency stop device with mechanical latc-
hing function
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Dogrudan a¢gma eylemi ve acil durum durdurma diigmesinin gtivenlik kilidi mekanizmasi, bu standart-
taki gerekliliklere uygundur.

IEC 60529:2013
EN 60529/A2:2013

Degrees of protection provided by enclosures (IP Code)

Bu standart, toz ve suya karsi korumayla ilgili muhafaza degerlendirmelerini tanimlar. UR robotlari, bu

standarda uygun bir IP koduyla tasarlanmis ve smiflandirilmistir; robot ¢ikartmasina bakin.

IEC 60320-1/A1:2007

IEC 60320-1:2015

EN 60320-1/A1:2007 [2006/95/EC]
EN 60320-1:2015

Appliance couplers for household and similar general purposes
Part 1: General requirements

Sebeke giris kablosu bu standarda uygundur.

ISO 9409-1:2004 [Tip 50-4-M6]
Manipulating industrial robots — Mechanical interfaces
Part 1: Plates

UR robotlarindaki arag flangi, bu standardin 50-4-M6 tipine uygundur. Tam uygun olmalarin saglamak

i¢in robot araglarinin bu standarda gore yapilmasi gerekir.

ISO 13732-1:2006
EN ISO 13732-1:2008 [2006/42/EC]

Ergonomics of the thermal environment — Methods for the assessment of human responses to contact with surfaces
Part 1: Hot surfaces

UR robotlari, ytizey sicaklik bu standartta tanimlanan ergonomik sinirlarin altinda kalacak sekilde tasarlanmistir.

IEC 61140/A1:2004
EN 61140/A1:2006 [2006/95/EC]

Protection against electric shock — Common aspects for installation and equipment

UR robotlari, elektrik carpmasina kars: koruma saglamak i¢in bu standarda uygun bir sekilde yapilmistir.
Donanim Kurulum Kilavuzu altinda tanimlandig: gibi, bir koruyucu toprak/kara baglantis: zorunlu-

dur.
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IEC 60068-2-1:2007
IEC 60068-2-2:2007
IEC 60068-2-27:2008
IEC 60068-2-64:2008
EN 60068-2-1:2007
EN 60068-2-2:2007
EN 60068-2-27:2009
EN 60068-2-64:2008

Environmental testing

Part 2-1: Tests - Test A: Cold

Part 2-2: Tests - Test B: Dry heat

Part 2-27: Tests - Test Ea and guidance: Shock

Part 2-64: Tests - Test Fh: Vibration, broadband random and guidance

UR robotlari, bu standartlarda tanimlanan test yontemlerine gore test edilir.

IEC 61784-3:2010
EN 61784-3:2010 [SIL 2]

Industrial communication networks — Profiles
Part 3: Functional safety fieldbuses — General rules and profile definitions

Bu standartlar, nominal giivenlik iletisim veri yollarinin gerekliliklerini tanimlar.

IEC 60204-1/A1:2008
EN 60204-1/A1:2009 [2006/42/EC]

Safety of machinery — Electrical equipment of machines
Part 1: General requirements

Bu standardin genel ilkeleri uygulanir.

IEC 60664-1:2007
IEC 60664-5:2007
EN 60664-1:2007 [2006/95/EC]
EN 60664-5:2007

Insulation coordination for equipment within low-voltage systems
Part 1: Principles, requirements and tests
Part 5: Comprehensive method for determining clearances and creepage distances equal to or less than 2 mm

UR robotlarmin elektrik devresi, bu standarda uygun bir sekilde tasarlanmustir.
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EUROMAP 67:2015, V1.11

Electrical Interface between Injection Molding Machine and Handling Device / Robot

Enjeksiyon kalip makineleriyle arabirim olusturmak icin E67 aksesuar modyiiliiyle donatilmis olan UR

robotlar1 bu standarda uygundur.
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Robot tipi

Agirhk

Maksimum tasima kapasitesi
(bakin bolim 4.4)

Mesafe

Eklem araliklari

Hiz

Tekrarlanabilirlik

Ayak izi

Serbestlik dereceleri

Kontrol kutusu boyutu (G x Y x
D)

Kontrol kutusu G/G baglanti nok-
talari

Arag G/C baglanti noktalari

G/C glic kaynagi

iletisim

Programlama
Garaltd

IP siniflandirmasi
Temiz oda siniflandirmasi

UR10
28.9kg / 63.71b
10kg / 221b

1300mm / 51.2in

=+ 360 ° tim eklemler igin

Taban ve Kdse eklemleri: Maks 120 %s.

Diger tim eklemler: Maks 180 s.

Arag: Yaklasik 1ms / Yaklasik 39.4 s,

+ 0.1 mm / + 0.0039in (4 mils)

@190mm / 7.5in

6 doner eklem

475mm x 423mm x 268mm / 18.7in x 16.7in x 10.61in

16 dijital giris, 16 dijital ¢ikis, 2 analog giris, 2 analog ¢ikis

2 dijital giris, 2 dijital ¢ikig, 2 analog giris

24V kontrol kutusunda 2 A ve aracta 12V/24V 600 mA

TCP/IP 100 Mbit: IEEE 802.3u, 100BASE-TX

Ethernet yuvasi, Modbus TCP & EtherNet/IP Adaptéru, Profinet
PolyScope grafik kullanici arabirimi,

12” dokunmatik ekranda

72 dB(A)

IP54

Robot Kolu: ISO Sinif 5

Kontrol Kutusu: ISO Sinif 6

Gug tuketimi Tipik bir program kullanilarak yaklagik 350 W

Isbirligi islemi 15 gelismis glvenlik islevi. Buna uygundur:
EN ISO 13849-1:2008, PLd ve EN ISO 10218-1:2011, madde
5.10.5

Malzemeler Aliminyum, PP plastik

Sicaklik Robot, 0-50 °C ortam sicakligi araliginda galisabilir

Gug kaynagi 100-240 VAC, 50-60 Hz

Kablolama Robotla kontrol kutusu arasindaki kablo (6 m / 236in)
Dokunmatik ekranla kontrol kutusu arasindaki kablo (4.5m /
177in)
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PolyScope Kilavuzu






10.1 Giris

Robot, gelismis bir giivenlik sistemiyle donatilmistir. Robotun ¢alisma alaninin be-
lirli 6zelliklerine baglh olarak, giivenlik sisteminin ayarlarinin, tiim personelin ve
robotun etrafindaki ekipmanin giivenligini garanti edecek sekilde yapilandirilmas:
gerekir. Entegrasyonu yapan kisinin yapmasi gereken ilk is, risk degerlendirmesi
tarafindan tanimlanan ayarlari uygulamaktir. Giivenlik sistemi hakkindaki ayrintilar

icin bakin Donanim Kurulum Kilavuzu.

TEHLIKE:

1. Giivenlikle ilgili islevlerin ve arabirimlerin kullanim ve
yapilandirmasi, entegrasyonu yapan kisinin 6zel bir robot
uygulamasi igin gerceklestirdigi risk degerlendirmesine gore
gerceklestirilmelidir, bakin Donanim Kurulum Kilavuzu.

2. Entegrasyonu yapan kisi tarafindan gergeklestirilen
risk degerlendirmesine gore ve robot kolu ilk defa
cabistirilmadan once, kurulum ve programlamayla ilgili

glivenlik yapilandirmasi ayarlar1 uygulanmalidir.

3. Bu ekrandan ve alt sekmelerinden erisilebilir tiim giiven-
lik ayarlarinin, entegrasyonu yapan kisi tarafindan
gerceklestirilen risk degerlendirmesine gore ayarlanmasi

gerekir.

4. Entegrasyonu yapan kisinin, giivenlik yapilandirmasi ayar-
larindaki tiim degisikliklerin, entegrasyonu yapan kisinin
risk degerlendirmesine uygun bir sekilde gerceklestirilmesini

saglamasi gerekir.

5. Entegrasyonu yapan kisinin, Ornegin parola korumas:
kullanarak, yetkisiz kisilerin giivenlik yapilandirmasinm

degistirmesini 6nlemesi gerekir.

Glivenlik Yapilandirmasi ekranina Hos Geldiniz ekranindan (bakin 11.4),
Robotu Programla diigmesine basarak, Kurulumsekmesinisecerek ve Glivenlik
tizerine dokunarak erigebilirsiniz. Giivenlik yapilandirmasi parola korumalidir, bakin
10.8.
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& Dosya 10:42:43 CCcCC O
Program | Kurulum | Hareket Ettir | G/C | Gunlak |

[TCP Yapilandirmas: Guvenlik Yapilandirmasi

Mont aj [ Genel Simurlar [ Eklem Limitleri |~ Sinwrlar |*  Givenlik G/C |

G/C Ayarlari TEHLIKE: Risk dederlendirmesiyle tanimlananiardan farkl glivenlik
yapilandirmasi parametrelerinin kullanimasi, makul olarak ortadan

/A Giivenlik kaldinlamayan tehlikelere veya yeterince azaltlamayan nisklere neden

olabilir,

Degiskenler

MODBUS Giivenlik Gn Ayarini Secin:

Ozellikler )

Tastyici Takibi

EtherNet/IP Bu tabloda segilen 6n ayanin dederleri bulunuyor:

PROFINET Sinir Maksimum Mormal Mod
Ve rEmlER EreemEnm Kuwvet maks: 250 N 150
Giig maks: 1000 W 300
@ Yiikle/Kaydet
Hiz maks: 5000 mm/s 1500
Momentum maks: 100 kg m/sn 25

| Gelismis Ayarlar...

Guvenlik parolasi | || Kilidini Ac |

Giivenlik ayarlari, robot kolunun hareketlerini sinirlandirmak icin kullanilan bir
dizi sinir degerlerinden ve yapilandirilabilir girislerin ve ¢ikislarin giivenlik islevi

ayarlarindan olusur. Bunlar, giivenlik ekranimin asagidaki alt sekmelerinde tanimlanmaistir:

® Genel Sinirlar altsekmesi, robot kolunun maksimum giiciinii, giicii, hizini
ve momentumuny tanumlar. Bir insana ¢arpma veya gevresindeki bir esyayla
carpigma riski Ozellikle ¢ok ytiksekse, bu ayarlarin diisiik degerlere ayarlan-
masi gerekir. Risk diisiikse, daha yiiksek genel sinirlar, robotun daha hizli ha-
reket etmesini ve ¢evresine daha fazla gii¢c harcamasini saglar. Diger ayrintilar
i¢in bakin 10.10.

e Eklem Sinirlara altsekmesi, eklem hiziile eklem konumu sinirlarindan olusur.
Eklem hizi sinurlari, bireysel eklemlerin maksimum agisal hizini tanimlar ve ro-
bot kolunun hizin1 daha fazla sinirlamak i¢in kullanilir. Eklem konumu sinirlar,
bireysel baglantilarin (eklem alanindaki) izin verilen konum araligimi tanimlar.
Diger ayrintilar i¢in bakin 10.11.

* Sinirlar altsekmesi, robot TCP’siicin (Kartezyen alaninda) giivenlik diizlem-
lerini ve bir takim oryantasyonu sinirini tamimlar. Giivenlik diizlemleri ya ro-
bot TCP’sinin konumu i¢in sert smirlar olarak, ya da Azalt:lmis modu giiven-
lik sinirlarmi etkinlestirmek igin tetikleyiciler olarak yapilandirilabilir (bakin
10.6)). Arag oryantasyonu siniri, robot TCP’sinin oryantasyonuna bir sert sinir
getirir. Diger ayrintilar i¢in bakin 10.12.

® Giuvenlik G/ alt sekmesi, yapilandirilabilir girisler ve ¢ikislar icin giiven-
lik iglevlerini tanimlar (bakin 13.2). Ornegin Acil Durum Durdurma, bir giris
olarak yapilandirilabilir. Diger ayrintilar i¢cin bakin 10.13.
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10.2 Giivenlik Yapilandirmasini Degistirme

Giivenlik yapilandirmasi ayarlari ancak entegrasyonu yapan kisi tarafindan gergeklestirilen

risk degerlendirmesine uygun bir sekilde degistirilmelidir.
Giivenlik yapilandirmasini degistirmek i¢in 6nerilen prosediir asagidaki sekildedir:
1. Degisikliklerin, entegrasyonu yapan kisi tarafindan gerceklestirilen risk degerlendirmesine
uygun oldugundan emin olun.

2. Gitivenlik ayarlarini, entegrasyonu yapan kisi tarafindan gergeklestirilen risk
degerlendirmesiyle tanimlanan uygun seviyeye ayarlayin.

3. Giivenlik ayarlar1 uygulandigini dogrulayin.

4. Asagidaki metni kullamim kilavuzlarina ekleyin: “Robotun yakininda ¢alismadan
once, giivenlik yapilandirmasmin beklendigi gibi olmasini saglayin. Bu, 6rnegin

PolyScope’un sag tist kosesindeki kontrol toplami incelenerek dogrulanabilir
(bakin 10.5, PolyScope Kilavuzu).”

10.3 Givenlik Senkronizasyonu ve Hatalar

GUTI'nin ytiikledigi robot kurulumuyla karsilastirildiginda, uygulanan giivenlik yapilandirmasinin
durumu, ekranin sol tarafindaki Giivenlik metninin yanindaki kalkan simgesiyle

gosterilir. Bu simgeler, gegerli duruma hizli bir gosterge sunar. Bunlar asagida tanimlanmustir:
O Yapilandirma Senkronize Edilmis: GUI kurulumunun o sirada uygulanmis giiven-
lik yapilandirmastyla ayni oldugunu gosterir. Higbir degisiklik yapilmada.
@ Yapilandirma Degistirilmis: GUI kurulumunun o sirada uygulanmis giivenlik
yapilandirmasindan farkli oldugunu gosterir.
Giivenlik yapilandirmas: diizenlenirken, kalkan simgesi size gegerli ayarlarmn uy-
gulanip uygulanmadigin bildirir.
Glivenlik sekmesindeki metin alanlarinin herhangi biri, gegersiz herhangi bir giris
igeriyorsa, giivenlik yapilandirmasi hatali bir durumdadir. Bu birkag yontemle belirtilmistir:
1. Ekranin sol tarafindaki Gtivenlik metninin yaninda kirmizi bir hata simge-
sini gortintiilenir.
2. Hatal alt sekme(ler), iistte kirmizi bir hata simgesiyle isaretlidir.
3. Hata igeren metin alanlari kirmizi bir arka planla isaretlenmistir.

Hatalar oldugunda ve XKurulum sekmesinden ¢ikmaya cahisildiginda, asagidaki

seceneklerin bulundugu bir iletisim kutusu goriiniir:

1. Sorunu(lari) tiim hatalar giderilecek sekilde ¢6ziin. Bu, ekranin sol tarafindaki

Telif hakki © 2009-2018 Universal Robots A/S’ye aittir. Tim Haklar Sakhdir.

Glivenlik metninin yaninda artik kirmizi hata simgesi goriintiillenmediginde
gorluntir.

2. Daha 6nce uygulanan giivenlik yapilandirmasina geri déniin. Bu, tiim degisiklikleri
g6z ard1 eder ve istediginiz hedefe devam etmenize izin verir.

Higbir hata olmadig1 ve uzaklasmaya calisildiginda, asagidaki segeneklerin bu-
lundugu farkl bir iletisim kutusu goriiniir:
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UNIVERSAL ROBOTS 10.5 Giivenlik Kontrol Toplami

1. Degisiklikleri uygulayin ve sistemi yeniden baslatin. Bu, giivenlik yapilandirmasi
degisikliklerini sisteme uygular ve yeniden baslatilir. Not: Bu, herhangi bir
degisikligin kaydedildigi anlamina gelmez; bu sirada robot kapandiginda, Giiven-
lik yapilandirmasi da dahil, robot kurulumu tizerinde yapilan tiim degisiklikler

kaybolur.

2. Daha 6nce uygulanan giivenlik yapilandirmasina geri doniin. Bu, tiim degisiklikleri

g6z ard1 eder ve istediginiz segilen hedefe devam etmenize izin verir.

10.4 Toleranslar

Robot Kolu, giivenlik ihlallerini 6nleyen tiimlesik toleranslar kullanir. Bir giivenlik

toleransi, giivenlik smiriyla maksimum calisma degeri arasindaki farktir. Ornegin

genel hiz tolerans1 —150mm /sn’dir. Bu, kullanic1 250mm / sn’lik bir hiz sinirimi yapilandirdiginda
maksimum ¢alisma hizinin 250 — 150 = 100mm /sn olacagl anlamina gelir. Giiven-

lik toleranslari, giivenlik ihlallerini énlerken, program davrarmsindaki dalgalanma-

lara izin verir. Ornegin agir bir tagima kapasitesini islerken, Robot Kolunun prog-

ramlanan bir gezingeyi izlemek i¢in kisa bir stire normal maksimum ¢alisma hizinin

tstiinde ¢alismasini gerektiren durumlar olabilir. Boyle bir durumun bir 6rnegi,

sekilde gosterilmistir 10.1.

UYARI:
Toleranssiz simir degerleri kullanilarak her zaman bir risk

degerlendirmesi gereklidir.

UYARI:
Toleranslar, yaziim stirtimiine 6zeldir. Yazilimi giincelleme, tole-
ranslar1 degistirebilir. Stirtimler arasindaki degisiklikler i¢in yayin

notlarina bagvurun.

Safety speed limit

- RN o Maximum operational speed

Speed
N\
1
I
|
|
\
1
\
|
|
|
/

/ “~ _ Actual speed

Time

Sekil 10.1: Giivenlik toleransi 6rnegi.

10.5 Giuvenlik Kontrol Toplami

Ekranin sag iist kosesindeki metin, robotun o sirada kullandig giivenlik yapilandirmasmin
0zel bir temsilini sunar. Metin degistiginde, bu durum gecerli giivenlik yapilandirmasinin
da degistirildigini belirtir. Kontrol toplamina tiklandiginda, gegerli giivenlik yapilandirmasi

hakkindaki ayrintilar gortinttilenir.
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10.6 Giuvenlik Modlari

Normal kosullar altinda (6rnegin hi¢bir koruyucu durdurma devrede olmadiginda),
gtivenlik sistemi, her birinin iligkili bir giivenlik sirurlar1 seti bulunan asagidaki

giivenlik modlarmdan birinde ¢ahsir:

Normal mod: Varsayilan olarak etkin olan gitivenlik modu;

Azaltilmis modu: Robot TCP bir Tetikleyici Azaltilmis modu diizleminin (bakin 10.12)
Otesine yerlestirildiginde veya yapilandirilabilir bir giris (bakin 10.13) kul-
lanilarak tetiklendiginde etkindir.

Kurtarma modu: Robot kolu diger modlardan birini (6rnegin Normal veya Azaltilmig
modunu) ihlal ettigi ve bir Durdurma Kategorisi 0 olustugu takdirde,' ro-
bot kolu Kurtarma modunda baslar. Bu mod, Hareket Sekmesi veya Serbest
siiriis kullanilarak robotun izin verilen alana yavasga geri donmesine izin ve-
rir. Bu modda robot i¢in programlar ¢alistirilamaz.

UYARI:

Eklem konumu, TCP konumu ve TCP oryantasyonu siurlarinim Kur-
tarma modunda devre dis1 birakildigini unutmayin ve robot ko-
lunu smirlar dahilinde geri kaydirirken dikkat edin.

Giivenlik Yapailandirmasi ekraninin alt sekmeleri, kullanicinin Normal ve Azaltilmis
modu igin ayr1 giivenlik sinir1 setleri tanimlamasina izin verir. Arag ve eklemler
i¢in, hiz ve momentumla ilgili Azaltilmis modu siurlarinin, Normal modu igin olan-

lardan daha kisitlayici olmasi gerekir.

Etkin smur setinin bir giivenlik smiri ihlal edildiginde, robot kolu bir Durdurma
Kategorisi 0 gergeklestirir. Robot kolu ¢alistirildiginda 6rnegin bir eklem konum
sinir1 veya giivenlik sinir1 gibi etkin bir giivenlik sinir1 zaten ihlal edilmisse, Kur-
tarma modunda baslar. Bu, robot kolunu giivenlik sinirlar1 dahilinde geri kaydirma
imkan1 verir. Kurtarma modundayken, robot kolunun hareketi, kullanici tarafindan
ozellestirilemeyen bir sabit sinir setiyle sinirhidir. Kurtarma modu smirlar1 hakkindaki

ayrintilar i¢in bakin Donanim Kurulum Kilavuzu.

10.7 Serbest Siiris Modu

Serbest siiriis modundaysa (bakin 13.1.5) ve robot kolunun hareketi bazi sinirlara
yaklasirsa, kullanici bir itme gticii hisseder. Bu gtig, robot TCP’sinin konum, oryan-

tasyon ve hizindaki siirlar ve baglantilarin konum ve hizi i¢in olusturulur.

Bu itme giictiniin amaci, kullaniciya gegerli konum veya hizin bir sinira yakin oldugunu
bildirmek ve robotun bu sinir1 ihlal etmesini 6nlemek. Ancak kullanic1 tarafindan
robot koluna yeterli giic uygulandiginda, smar ihlal edilebilir. Robot kolu smira
yaklastikca, gtictin biiytikltigii artar.

EC 60204-1’e gore, ayrintilar icin Sozliige bakin.
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UNIVERSAL ROBOTS 10.9 Uygulayin

10.7.1 Geri sliris

Frenler indirildiginden, Serbest siiriis modunda robot baglantilar1 nispeten az giicle
hareket ettirilebilir. Robot frenleri indirildiginde, robot kolunu baslatma sirasinda
ufak titresimler gozlemlenebilir. Ornegin robotun carpismaya yaklagmasi gibi bazi
durumlarda bu titresimler istenmez ve robot kolunun tiim frenlerini indirmeden
belirli baglantilar1 zorla istediginiz bir konuma hareket ettirmek icin Geri Siiriis

6zelligi kullanilabilir.

Geri siiriigii etkinlestirmek igin:

1. Baglantilarin giiciinii etkinlestirmek i¢in AC tusuna basin. Robotun durumu
“Bosta” olarak ayarlanmistir. Frenleri indirmeyin (yani BASLAT tusuna bas-
mayin).

2. Serbest siiriis diigmesine basin ve basili tutun. Robotun durumu “Geri stirtis”

olarak degisir.

3. Serbest siiriis digmesi devrede/basili oldugu siirece ancak énemli bir basing
uygulanan baglantilardaki frenler indirilir. Geri siiriig kullanildiginda, robot

zor hareket ettirilir.

10.8 Parola Kilidi

Ekranin altindaki beyaz metin alanina dogru giivenlik parolas: (bakin 15.3) giri-
lene ve Kilidi Ag¢ diigmesine basilana kadar bu ekrandaki tiim ayarlar kilitlenir.
Kilitle diigmesi tiklanarak ekran tekrar kilitlenebilir. Giivenlik yapilandirmasi
ekranindan uzaklasildiginda Giivenlik sekmesi otomatik olarak kilitlenir. Ayar-
lar kilitliyse, ekranin sol tarafindaki Gliven1lik metninin yaninda bir kilit simgesi

goriniir. Ayarlarin kilidi agildiginda, bir kilit agma simgesi gosterilir.

NOT:
Givenlik Yapilandirmas: ekranunin kilidi agildiginda robot kolu

kapandigin1 unutmayin.

10.9 Uygulayin

Giivenlik yapilandirmasinin kilidi agildiginda, degisiklikler yapilirken robot kolu
kapanir. Degisiklikler uygulanmadan veya geri yliklenmeden ve baslatma ekranindan

bir manuel giicti agma gergeklestirilmeden 6nce robot kolu ¢alistirilamaz.

Kurulum sekmesinden ayrilmadan 6nce, giivenlik yapilandirmasiyla ilgili tiim degisikliklerin
uygulanmasi veya geri alinmasi gerekir. Uygula diigmesine basilmadan ve onay-
lama gergeklestirilmeden 6nce bu degisiklikler devreye girmez. Onay, robot ko-
lundaki degisikliklerin g6zle kontroliinii gerektirir. Gosterilen bilgi, giivenlik ne-
deniyle SI Birimlerinde verilmistir. Onay iletisim kutusunun bir 6rnegi asagida

gosterilmistir.

CB3 1I-8 Sirim 3.5.5



10.10 Genel Sinirlar UNIVERSAL ROBOTS

ﬁenel Sinirlar_| Eklem Limitleri | sinirlar | Givenlik G/C | Muhtelif |
Sinir Normal Mod Azaltilmis modu
Kunvwvet 150,00 120,00 N
Gig 300,00 200,00 W
Hiz 1.30 0,75 mfsn
Maormentum 25,00 10,00 kg m/fsn
‘ Guvenlik Yapilandirmasini Onayla H Reddet |

Ayrica onaylandiginda degisiklikler otomatik olarak gegerli robot kurulumunun
bir parcas: olarak kaydedilir. Robot kurulumunu kaydetme hakkinda daha fazla
bilgi i¢in bakin 13.5.

10.10 Genel Sinirlar

Genel gtivenlik sinirlari, robot TCP’sinin dogrusal hizin1 ve onun gevreye uygu-
ladig giicii sinirlamak icin kullanilir. Bunlar asagidaki degerlerden olusur:

Kuwvet: Robot TCP’sinin ortam tizerinde uyguladigi maksimum giiciin bir smnir1.

Gii¢: Tasima kapasitesinin, gevrenin degil, robotun bir pargasi oldugu diistintildiigiinde,

robotun ¢evrede olusturdugu maksimum mekanik is siniri1.
Hiz: Robot TCP’'nin maksimum dogrusal hizi i¢in bir sinir.

Momentum: Robot kolunun maksimum momentumu i¢in bir sinir.

Kurulum dahilindeki genel giivenlik siurlarmi yapilandirmanin iki yolu vardir;
ileride daha ayrintili olarak agiklanacak olan Temel Ayarlar ve Geligmis Ayarlar.

Genel giivenlik siirlarini tanimlamak sadece aracin sinirlar: tanimlayip, robot ko-
lunun genel smirlarini tanimlamaz. Bu, bir hiz smiri belirtilmesine ragmen, robot
kolunun diger parcalarinin bu sinirlamanin aynisina uyacagini garanti etrmedigi an-
lamina gelir.

Serbest siiriis modundaysa (bakin 13.1.5) ve robot TCP’sinin gegerli hiz1 Hiz siniria
yakinsa, kullanici, iz siira yaklastikca biiytikliigii artan bir itme giicii hisseder.
Giig, gecerli hiz yaklasik 250 mm/s sinirinda oldugunda olusturulur.

Sirim 3.5.5
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Temel Ayarlar Varsayilan ekran olarak gosterilen baslangic genel sinirlari alt pa-
nosunda, Normal ve Azaltilmis modlarindaki kuvvet, giig, h1z ve momentum sinirlar:
i¢in 6nceden tanimlanmus asagidaki dort deger takimina sahip bir kaydiric1 vardir.

Ozel deger setleri GUI'de gosterilir. Onceden tanimli deger setleri, sadece tavsiye
amachdir ve gercek bir risk degerlendirmesi teskil etmezler.

Gelismis Ayarlara Gegis Onceden ayarlanan deger setlerinin hicbiri tatmin edici
olmadiginda, gelismis genel sinirlar ekranina ge¢mek igin Gelismis Ayarlar. ..

diigmesine basilabilir.

Gelismis Ayarlar

@ Dosya 10:42:43 CCCC O

Program | Kurulum | Hareket Ettir | G/C | Gunluk |
[ U T Guvenlik Yapilandirmasi
Mont aj [ GenelSinwrlar [ Eklem Limitleri |~ Sinwrlar |*  Givenlik G/C |
G/C Ayarlan sinir Maksimum Normal Mod Azaltilmis modu
@ Giivenlik Kuwvet maks: 250 N 25 N
Degiskenler Gug maks: 1000 W 300 oW
MODBUS Hiz maks: 5000 mm/s -150 mm/s
Ozellikler Momentum maks: 100 kg m/sn -3 kg mfsn
Tasiyicl Takibi

EtherNet/IP
PROFINET

Varsayilan Program

Yiikle/Kaydet

| Temel Ayarlar... |

| Kilitle | | Uygulayin |

Burada, 10.10 altinda tarif edilen genel smirlarin her biri, digerlerinden bagimsiz
olarak degistirilebilir. Bu, ilgili metin alanina dokunularak ve yeni deger girilerek
yapilir. Sinirlarin her biri igin kabul edilen en yiiksek deger, Maksimum adindaki
siitunda siralanmustir. Kuvvet siuri, 100N ile 250 N arasindaki bir deger olarak
ayarlanabilir, gii¢ siniriysa 80 W ile 1000 W arasindaki bir deger olarak ayarlanabi-
lir,

Not: Onu tetiklemek i¢in bir giivenlik diizlemi veya yapilandirilabilir giris ayarlan-
madiginda Azaltilmig modundaki sinirlarin alanlar1 devre dist birakilir (daha fazla
ayrinti i¢in bakin 10.12 ve 10.13). Ayrica Azaltilmis modundaki Hiz ve Momentum
smurlari, Normal modundakilerden daha yiiksek olmamalidur.

Her smirin tolerans: ve birimi, ona tekabiil eden siranin sonunda siralanmistir. Bir
program calisirken, robot kolunun hizi otomatik olarak, tolerans disinda girilen
tim degerleri asmayacak sekilde ayarlanir (bakin 10.4). Tolerans degeriyle birlikte
goriintiilenen eksi isaretinin ancak toleransin gercekte girilen degerden ¢ikartildigini

CB3
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belirtmek i¢in kullanildigin1 unutmaymn. Robot kolu (toleranssiz) simr1 agtig1 tak-
dirde giivenlik sistemi bir Durdurma Kategorisi 0 gergeklestirir.

UYARI:
Hiz smur1 sadece robot TCP’ye uygulanir ve bu nedenle robot ko-
lunun diger kisimlarmin tanumlanan degerden daha hizl hareket
edebilir.

Temel Ayarlara Gegis Temel Ayarlar... diigmesine basildiginda, temel ge-
nel sinurlar ekranina doner ve tiim genel sinurlar Varsayilan 6n ayarlarina sifirlanir.
Bu, 6zellestirilmis herhangi bir degerin kaybolmasina neden olursa, eylemi onay-
lamak i¢in agilan pencere iletisim kutusu gosterilir.

10.11 Eklem Limitleri

@ Dosya 10:42:44 CcccC O
Program | Kurulum | Hareket Ettir | G/C | Gunluk |
e ErAlEnr T Guvenlik Yapilandirmasi
Montaj | Genel Sinirlar Eklem LUmitleri |~ Sinrlar |© Govenlik G/¢_|
G/C Ayarlan Asadidaki eklem sinirlanindan her biri bagimsiz olarak yapilandinlabilir:
@ Giivenlik (3 maksimum hiz
@ [Konum aralg
Degiskenler
MODBUS
Gzellikler Eklemler Arahk Normal Mod Azaltilmis modu
Tastyici Takibi Minimum  Maksimum Minimum  Maksimum
Taban 363 — 363 ° ,363” 363| +3°/3°
EtherMNet/IP
omuz 363 — 363 ° | .363” 363| +3°/3°
PROFINET
Dirsek  -363 — 363 ° ,363” 363| +3°/3°
Varsayilan Program .
Bilek1  -363 —363° | .363” 363| +3°/3°
[ viikle/caydet Bilek2 363 —363° 363 363 +3°/3°
Bllek3  -363 —363° | .353” 353| +3°/3°
| Kilitle | ‘ Uygulayin |

Eklem sinirlari, eklem alanindaki bireysel eklemlerin hareketini kisitlar, yani Kar-
tezyen alanina degil, daha ¢ok eklemlerin dahili (dongtisel) konumuna ve dongtisel
hizlarma isaret ederler. Alt panonun iist kisimdaki radyo diigmeleri sayesinde ek-
lemler icin bagimsiz olarak Maksimum Hiz ve Konum Araligi ayarlanabilir.

Serbest siiriis modundaysa (bakin 13.1.5) ve bir eklemin gegerli konumu veya hizi
sinira yakinsa, kullanici, eklem sinira yaklastikca biiytikliigii artan bir itme gticii his-
seder. Giig, eklem hiz1 yaklagik 20 °/s hizi stnirinda oldugunda veya eklem konumu
yaklagik 8 ° konum sinirinda oldugunda olusturulur.

Maksimum Hiz Bu secenek, her eklemin maksimum agisal hizin1 tanumlar. Bu,

ilgili metin alanina dokunularak ve yeni deger girilerek yapilir. Kabul edilen en
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yliksek deger, Mak s imum adindaki stitunda siralanmistir. Degerlerden higbiri tole-

rans1 degerinin altinda ayarlanamaz.

Onu tetiklemek icin bir giivenlik diizlemi veya yapilandirilabilir giris ayarlanmadiginda
Azaltilmis modundaki sinirlarin alanlar: devre dis1 birakildigini unutmayin (daha
fazla ayrintii¢in bakin 10.12 ve 10.13). Ayrica Azaltilmig modundaki sinirlar, Normal

modundakilerden daha ytiksek olmamalidir.

Her smirin toleransi ve birimi, ona tekabiil eden siranin sonunda siralanmistir. Bir
program calisirken, robot kolunun hizi otomatik olarak, tolerans disinda girilen
tiim degerleri asmayacak sekilde ayarlanir (bakin 10.4). Her tolerans degeriyle bir-
likte goriintiilenen eksi isaretinin ancak toleransin gercekte girilen degerden ¢ikartildigim
belirtmek i¢in kullanildigini unutmayin. Yine de bazi baglantilarin agisal hizi, (tole-

ranssiz) girilen degeri asarsa, gtivenlik sistemi bir Durdurma Kategorisi 0 gerceklestirir.

Konum Araligi Bu ekran, her eklemin konum araligini tanimlar. Bu, ilgili metin
alanlar1 dokunularak ve alt ve iist eklem konumu sinir1 igin yeni degerler girilerek
yapilir. Girilen araligin, Aralik bashgindaki siitunda siralanan degerler dahilinde

olmasi gerekir ve alt smnir, tist smir1 gecemez.

Not: Onu tetiklemek i¢in bir giivenlik diizlemi veya yapilandirilabilir giris ayarlan-
madiginda Azaltilmig modundaki sinirlarin alanlar1 devre dist birakilir (daha fazla
ayrinti i¢in bakin 10.12 ve 10.13).

Her sinirin toleranslar: ve birimi, ona tekabiil eden siranin sonunda siralanmastir.
[k tolerans degeri, minimum deger igin, ikincisiyse maksimum deger icin gegerlidir.
Onggoriilen gezinge boyunca hareket etmeye devam ederse, bir eklemin konumu,
ilk toleransin girilen minimum degerine eklenip, ikinci toleransin girilen maksi-
mum degerden ¢ikartilmasindan elde edilen menzili asmak tizere oldugunda prog-
ram yiiriitmesi iptal edilir. Tolerans degeriyle birlikte goriintiilenen eksi isaretinin
ancak toleransin gercekte girilen degerden ¢ikartildigini belirtmek i¢in kullanildigin
unutmayin. Yine de baglanti konumu girilen aralig1 asarsa, gitivenlik sistemi bir

Durdurma Kategorisi 0 gerceklestirir.

10.12 Sinirlar

Bu sekmede, giivenlik diizlemlerinden olusan alan sinirlarin ve robot araci oryan-
tasyonunun izin verilen maksimum sapmasi smirini yapilandirabilirsiniz. Ayrica

Azaltilmis moduna gegisi tetikleyen diizlemler tanimlamak da miimkiindiir.

Givenlik diizlemleri, robot TCP’yi tanimlanan diizlemlerin dogru tarafinda kal-
maya ve bunlarin iginden gegmemeye zorlayarak, robotun izin verilen ¢alisma alanini
kisitlamak i¢in de kullanilabilir. Maksimum sekiz giivenlik diizlemi yapilandirilabilir.
Aracin oryantasyonu iizerindeki siirlama, robot aracinin oryantasyonunun, is-
tediginiz oryantasyondan belirtilen bir miktardan daha fazla sapmamasini saglamak

icin kullanilabilir.
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UNIVERSAL ROBOTS

UYARI:

Gtivenlik diizlemlerini tanimlamak sadece TCP’yi sirurlayip, robot
kolu igin genel sinir1 sinirlamaz. Bu, bir giivenlik diizlemi belirtil-
mesine ragmen, robot kolunun diger parcalarinin bu simnirlamaya

uyacagini garanti etmedi¢i anlamina gelir.

Her alan smurmnin yapilandirmasi, gegerli robot kurulumunda tanimlanan 6zellik-
lerden birine dayanir (bakin 13.12).

NOT:

Istediginiz tiim smr limitlerini yapilandirmak igin gereken tiim
ozellikleri olusturmaniz ve giivenlik yapilandirmasini diizenle-
meden 6nce bunlara uygun adlar atamaniz tavsiye edilir. Giiven-
lik sekmesinin kilidi agildiginda robot kolu kapandigindan, (robot
TCP’nin gegerli konumunu ve yoniinii iceren) Arac 6zelliginin ve
Serbest Siiriis modunun (bakin 13.1.5) kullanilamayacagmi unut-

mayin.

Serbest siiriis modundaysa (bakin 13.1.5) ve robot TCP’sinin gegerli konumu bir
glivenlik diizlemine yakinsa veya robot aracinin oryantasyonunun istediginiz or-
yantasyondan sapmasi belirtilen maksimum sapmaya yakinsa, kullanict TCP bu
smira yaklastikca biiytikligii artan bir itme giticii hisseder. Giig, TCP yaklasik 5 cm
glivenlik diizleminde veya aracin oryantasyonunun sapmasi belirtilen maksimum

sapmadan yaklasik 3 ° uzakta oldugunda olusturulur.

Tetikleyici Azaltilmis modu diizlemi bir diizlem tanimlandig1 ve TCP bu sinir1 astiginda,
gilivenlik sistemi Azaltilmis moduna geger ve bu da Azaltilmis modu giivenlik ayar-
larmi uygular. Tetikleyici diizlemleri, robot kolunun bunlarin i¢cinden ge¢gmesine

izin vermeleri disinda, normal giivenlik diizlemleriyle ayn1 kurallara uyar.

10.12.1 Yapilandirilacak bir sinir segme

Sekmenin sol tarafindaki Giivenlik Sinirlari panosu, yapilandirilacak alan
sinirini se¢mek icin kullanilir.

Bir giivenlik diizlemini ayarlamak icin, panoda siralanan {istteki sekiz giristen bi-

rini tiklatin. Segilen giivenlik diizlemi zaten yapilandirilmissa, diizlemin ilgili 3B
gortinttisit bu panonun sagindaki 3B Goriinimi i¢inde vurgulanir (bakin 10.12.2).
Giivenlik diizlemi, sekmenin altindaki Giivenlik Diizlem Ozellikleri bdliimiinde
ayarlanabilir (bakin 10.12.3).

Robot aracinin oryantasyon alan sinirini yapilandirmak igin Takaim Siniri girigini
tiklatin. Sinirin yapilandirmasi, sekmenin altindaki Takim Sinira Ozellikleri
boliimiinde belirtilebilir (bakin 10.12.4).

Alan smirmin 3B goriintiilemesini agmak/kapatmak i¢cin ® / (& digmesini tiklatin.
Bir alan sinir1 etkinse, giivenlik modu (bakin 10.12.3 ve 10.12.4), asagidaki simgeler-
den biriyle belirtilir @C / o / / 8.

Sirim 3.5.5
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10.12.2 3B gorintilemesi

3B Goriuntmi, yapilandirilmis giivenlik diizlemlerini ve robot araci igin oryantas-
yon alan smurtyla birlikte robot kolunun gegerli konumunu goriintiiler. Glivenlik
Sinirlari boliimiindeki goriiniirligii degistirmenin secildigi (yani ® simgesi
goriinen) yapilandirilmis tiim alan girisleri, o sirada segilen alan smiriyla birlikte
goriintiilenir.

(Etkin) gtivenlik diizlemleri sar1 ve siyah renkte, normal diizlemi temsil eden ve
robot TCP'nin yerlestirilmesine izin verilen diizlem tarafini belirten kiiciik bir okla
gosterilir. Tetikleyici diizlemleri mavi ve yesil renkte goriintiilenir. Kiiciik bir ok,
diizlemin Azaltilmis moduna gegisi tetiklemeyen tarafini gosterir. Sekmenin sol ta-
rafindaki panoda bir giivenlik diizlemi secildiginde, ilgili 3D sunumu vurgulanur.

Arag oryantasyonu alan siniri, kiiresel bir koniyle, robot aracinin gegerli oryantas-
yonunu belirten bir vektorle gosterilir. Koninin igi, takim oryantasyonu (vektorii)
i¢in izin verilen alan temsil eder.

Bir diizlem veya takim oryantasyonu alan smir1 yapilandirilmissa, ancak etkin degilse,
ekran gri olur.

Biiyiiteg simgelerine basarak yakinlastirma/uzaklastirma yapabilir veya parmag:

stiriikleyerek gortintimii degistirebilirsiniz.

10.12.3 Givenlik dizlemi yapilandirmasi

Sekmenin altindaki Glivenlik Diizlem Ozellikleri boliimii, sekmenin sol iist

kismindaki Glivenlik Sinirlari panosunda segilen giivenlik diizleminin yapilandirmasim

tanimlar.
@ Dosya 10:42:46 CCCC O
Program | Kurulum rHareket Ettir | G/C | Gunlak |

IEERERand st Guvenlik Yapilandirmasi
Montaj [ Genel Sinrlar | Eklem Limitleri |* Sinrlar | Guvenlik G/G_|

Guvenlik Sinirlar 3B Goranamu
G/C Ayarlan 2

Guvenlik dizlemi 0 U Q a y

Gii like
@ uvent Glvenlik dizlemi 1 D :
Degiskenler Giivenlik dizlemi 2 9) l
MODBUS Glvenlik dizlemi 3 l:l
p
o 2 diizlemi 4
bzellikler ' [©]
ik dizlemi 5 l:l I_, y

Tasnyici Takibi ik diizlemi & l:l i
EtherMet/IP ik dizlemi 7 l:l —
PROFINET Arag Sinin Ge)
\Varsayilan Program Guvenlik Dazlemi Ozellikleri

Diizlem Givenlik Modunu Segin:
RUCE fcavaet |Guven\|k dizlemi 1 ‘ |n MNormal |v|

Gzelligi Kopyalayin Saptirma

o B [ qam

| Kilitle | | Uygulayin
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Adi  Adi metin alani, kullamicinin segilen giivenlik diizlemine bir ad atamasini
saglar. Metin alanina dokunarak ve yeni bir ad girerek, ad1 degistirin.

Ozelligi Kopyalayin Giivenlik diizleminin konumu ve normali, gegcerli robot ku-
rulumundan bir 6zellik (bakin 13.12) kullanilarak belirtilir. Bir 6zelligi secmek igin,
Giivenlik Dizlemi Ozellikleri panosunun sol alt kismindakiagilan kutuyu
kullanin. Sadece nokta ve diizlem tipi 6zellikleri kullanilabilir. <Tanimlanmami s>
0gesini se¢mek, diizlemin yapilandirmasini temizler.

Secilen 6zelligin z ekseni, izin verilmeyen alana isaret edecek ve normal diizlem,
kars1 yone isaret edecektir, ancak Taban 6zelligi se¢ildiginde normal diizlem aym
yone isaret edecektir. Diizlem, bir Tetikleyici Azaltilmis modu diizlemi (bakin 10.12.3)
olarak yapilandirildiginda, diizlem normali, diizlemin Azaltilmig moduna gegisi te-

tiklemeyen tarafini gosterir.

Giivenlik diizlemi, bir 6zellik segilerek yapilandirildiginda, konum bilgilerinin sa-
dece gitivenlik diizlemine kopyalandigi; diizlemin bu 6zellikle baglant1 kurmadig:
unutulmamalidir. Bu, bir giivenlik diizlemini yapilandirmak i¢in kullanilan bir 6zelligin
konum veya oryantasyonunda degisiklikler oldugunda, giivenlik diizleminin oto-
matik olarak giincellenmeyecegi anlamina gelir. Ozellik degistirildiyse, bu durum
ozellik secicinin iistiinde bulunan bir 4 simgesiyle belirtilir. Giivenlik diizlemini
ozelligin gecerli konumu ve oryantasyonuyla giincellemek i¢in, segicinin yanindaki
& dugmesini tiklatin. 4& simgesi, segilen 6zellik kurulumdan silindiginde bile

goriintiilenir.

Glvenlik modu Asagidaki modlarin kullanilabilecegi giivenlik diizlemi icin giiven-
lik modunu se¢mek icin, Giivenlik Diizlemi Ozellikleri panosunun sag ta-
rafindaki agilan mentiyii kullanin:

Devre disi Givenlik diizlemi hig etkin degildir.

D Normal Guvenlik sistemi Normal modundaysa, bir
Normal modu diizlemi etkindir ve robot TCP'nin
konumunda bir kesin sinir olarak davramnr.

® Azaltilmisg Guvenlik sistemi Azaltilmis modundaysa, bir
Azaltilmis modu diizlemi etkindir ve robot
TCP'nin konumunda bir kesin sinir olarak dav-
ranir.

Normal & Azaltilmis Giivenlik sistemi Normal veya Azaltilmig mo-
dundaysa, bir Normal & Azaltilmis modu
diizlemi etkindir ve robot TCP'nin konumunda bir
kesin sinmir olarak davranir.

B Tetikleyici Giivenlik sistemi Normal veya Azaltilmis modun-

Azaltilmis modu daysa, bir Tetikleyici Azaltilmig modu diizlemi et-
kindir ve robot TCP onun Gtesine yerlestirildigi
stirece gtivenlik sisteminin Azaltilmis moduna
gecmesine neden olur.

Surim 3.5.5 II-15 CB3

Telif hakki © 2009-2018 Universal Robots A/S’ye aittir. Tim Haklar Sakhdir.



Telif hakki © 2009-2018 Universal Robots A/S’ye aittir. Tim Haklari Sakhdir.

UNIVERSAL ROBOTS 10.12 Sinirlar

Secilen giivenlik modu, Giivenlik Sinirlar:i panosundaki ilgili giristeki bir sim-
geyle belirtilir. Giivenlik modu Devre Dis1i Birakildi olarak ayarlanmigsa higbir

simge gOriinmez.

Saptirma Giivenlik Diizlemi Ozellikleri panosunun solalt kismindakibir
acilan kutudan bir 6zellik secildiginde, giivenlik diizlemi bu panonun sag alt kismindaki
Saptirma metin alanina dokunularak ve bir deger girilerek gevrilebilir. Bir pozitif
deger girmek, diizlemi normal diizlemin kars1 yoniinde kaydirarak, robotun izin
verilen calisma alanini artirirken, negatif deger girmekse diizlemi normal diizlem

yoniinde kaydirarak, izin verilen alan1 azaltir.

Metin alaninin saginda smir diizleminin toleransi ve saptirma birimi gosterilir.

Kesin sinir diizlemlerinin etkisi Ongoriilen gezinge boyunca hareket etmeye
devam ederse, TCP konumu, toleransin ¢ikartildig: etkin, kesin sinirl bir gtivenlik
diizlemini kesmek iizere oldugunda program yiiriitmesi iptal edilir (bakin 10.4).
Tolerans degeriyle birlikte goriintiilenen eksi isaretinin ancak toleransin gercekte
girilen degerden ¢ikartildigini belirtmek i¢in kullanildigimmi unutmaym. TCP ko-
numu (toleranssiz) belirtilen sinr giivenlik diizlemini astig1 takdirde giivenlik sis-

temi bir Durdurma Kategorisi 0 gergeklestirir.

Tetikleyici Azaltiimis modu dizlemlerinin etkisi Hicbir koruyucu durus dev-
rede degilse ve giivenlik sistemi 6zel Kurtarma modunda degilse (bakin 10.6), ya
Normal modda, ya da Azaltiimis modunda ¢alisir ve robot kolunun hareketleri, il-

gili sinir setiyle smnirlanir.

Varsayilan olarak, giivenlik sistemi Normal moddadir. Asagidaki durumlardan biri

gortildiigii her defasinda Azaltilmis moduna gegis yapar:

a) Robot TCP, belli bir Tetikleyici Azaltilmis modu diizleminin Gtesine yerlestirilir,
yani diizlemin, diizlemin goriintiilemesindeki kiigiik ok yoniine ters yondeki

tarafinda bulunur.

b) Azaltilmis Modu giivenlik girisiislevi yapilandirilir ve giris sinyalleri diistiktiir
(diger ayrintilar i¢in bakin 10.13).

Artik yukaridakilerden higbiri s6z konusu degilse, giivenlik sistemi Normal moda

geri doner.

Bir Tetikleyici Azaltilmis modu diizleminden ge¢me sonucunda Normal moddan Azaltilmis
moduna gegis gergeklestirildiginde, Normal mod smir setinden Azalt:lmis modu

siir setine gecis gerceklestirilir. Robot TCP, Tetikleyici Azaltilmis modu diizlemine

20 mm veya daha yakma (ancak her durumda da Normal modu tarafina) yerlestirilir
yerlestirilmez, her smir deger icin Normal ile Azaltilmig modu sinurlarindan daha
fazla izin veren uygulanir. Robot TCP, Tetikleyici Azaltilmis modu diizleminden gegctiginde,
Normal mod sinir seti artik etkin olmaz ve Azaltilmig modu simr seti zorla uygulanr.

Bir Tetikleyici Azaltilmis modu diizleminden ge¢gme sonucunda Azaltilmis modun-
dan Normal moda gegis gerceklestirildiginde, Azaltilmis modu sinr setinden Normal
mod smir setine gegis gerceklestirilir. Robot TCP, Tetikleyici Azaltimis modu diizle-

minden gecer gegmez, her siir deger icin Normal ile Azaltilmis modu smirlarindan
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daha fazla izin veren uygulanir. Robot TCP, (Normal mod tarafinda) Tetikleyici Azaltilmig
modu diizleminin 20 mm veya daha uzagmna yerlestirildiginde, Azaltilmis modu smur
seti artik etkin olmaz ve Normal mod smir seti zorla uygulanur.

Onggoriilen gezinge robot TCP’yi bir Tetikleyici Azaltilmis modu diizleminden alirsa,
robot kolu yeni smur setindeki eklem hizini, ara¢ hizin1 veya momentum sinir:
agsmak tizereyse, daha diizlemden ge¢meden 6nce yavaslamaya baslar. Azaltilmig
modu siir setinde bu sinirlarin daha kisitlayici olmas: gerektiginden, bu tiir erken
yavaslamanin ancak Normal moddan Azaltilmis moda gegerken goriilebilecegini

unutmayin.

10.12.4 Arac Siniri yapilandirmasi

@ Dosya 10:42:49 CCCC O
Program | Kurulum | Hareket Ettir | G/C | Gunluk |
e Serlnr o Guvenlik Yapilandirmasi
Montaj [ GenelSinirlar |~ Eklem Limitleri |* Sinrlar | Guvenlik G/C |
Gavenlik Sinirlan 3B Goranuama
G/C Ayarlan 2
Guvenlik dizlemi 0 Ul:l Q Q
Gil lik
@ uvent Guvenlik dizlemi 1 Ul:l
Dediskenler Guvenlik dizlemi 2 ejl:l
MODBUS Guvenlik dizlemi 3 l:l
.
o Glvenlik dizlemi 4
bzellikler ' ' [©]
Guvenlik dizlemi 5 l:l
Tasiyicl Takibi ~tivenlik dizlemi & l:l E;
EtherNet/IP Givenlik dizlemi 7 l:l o
PROFINET Arag Siniri
\Varsayilan Program Arac Alami Ozellikleri
Sapma Guvenlik Modunu Secin:
[l viikle/kaydet 5—181,1.0° | ikisi |v|
Gzelligi Kopyalayin
| =Tanimlanmadi= |v|

| Kilitle | ‘ Uygulayin |

Sekmenin altindaki Ara¢ Siniri Ozellikleri panosu, istediginiz takim or-
yantasyonuyla bu oryantasyonun izin verilen maksimum sapmasinin bir degerinden
olusan robot aracinin oryantasyonunda bir sinir tanimlar.

Sapma Sapma metin alani, robot aracinin oryantasyonunun istediginiz oryantas-
yondan izin verilen maksimum sapmasinin degerini gosterir. Metin alanina doku-
narak ve yeni degeri girerek, bu degeri degistirin.

Metin alaninin yaninda, kabul edilen deger aralif ile birlikte tolerans ve sapma

birimi siralanir.

Telif hakki © 2009-2018 Universal Robots A/S’ye aittir. Tim Haklar Sakhdir.

6zelligi Kopyalayin Robot aracinin istediginiz oryantasyonu, gegerli robot ku-
rulumundan bir 6zellik (bakin 13.12) kullanilarak belirtilir. Bu simirin istediginiz

takim oryantasyonu vektorti olarak, segilen 6zelligin z ekseni kullanilacaktir.

Bir 6zelligi se¢gmek i¢in, Ara¢ Siniri Ozellikleri panosunun solalt kismindaki

agilan kutuyu kullanin. Sadece nokta ve diizlem tipi 6zellikleri kullanilabilir. <Tanimlanmami s>
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Ogesini segmek, diizlemin yapilandirmasini temizler.

Sinir, bir 6zellik segilerek yapilandirildiginda, oryantasyon bilgilerinin sadece sirina

kopyalandigi; sinirin bu 6zellikle baglanti kurmadigi unutulmamalidir. Bu, sinir1 yapilandirmak

i¢in kullanilan bir 6zelligin konum ve oryantasyonunda degisiklikler oldugunda,
smirin otomatik olarak giincellenmeyecegi anlamina gelir. Ozellik degistirildiyse,
bu durum ozellik segicinin tistiinde bulunan bir 4 simgesiyle belirtilir. Sinir1
ozelligin gegerli oryantasyonuyla giincellemek i¢gin, secicinin yanindaki & diigmesini
tiklatin. 4 simgesi, secilen 6zellik kurulumdan silindiginde bile goriintiilenir.

Gilvenlik modu Arag yonii siniri igin giivenlik modunu se¢mek igin, Ara¢ Siniri
Ozellikleri panosunun sag tarafindakiagilan menii kullanilir. Mevcut olan secenekler:

Devre disi Arag siir1 limiti asla etkin degildir.
D Normal Givenlik sistemi Normal modundaysa, arag sinir1
limiti etkindir.
® Azaltilmis Gilivenlik sistemi Azaltilmis modundaysa, arag
sinir1 limiti etkindir.
Normal & Azaltilmis Gilvenlik sistemi Normal veya Azaltilmig modun-
daysa, arag sinir1 limiti etkindir.

Secilen giivenlik modu, Giivenlik Sinirlar:i panosundaki ilgili giristeki bir sim-
geyle belirtilir. Giivenlik modu Devre Disi Birakildi olarak ayarlanmigsa higbir

simge gOriinmez.

Etkisi Ongoriilen gezinge boyunca hareket etmeye devam ederse, arag oryantas-
yonunun sapmasi, toleransin ¢ikartildigi maksimum sapmay1 asmak tizere oldugunda
program yliriitmesi iptal edilir (bakin 10.4). Tolerans degeriyle birlikte goriintiile-
nen eksi isaretinin ancak toleransin gercekte girilen degerden ¢ikartildigini belirt-
mek i¢in kullanildigin1 unutmayin. Arag yoniiniin sapmasi (toleranssiz) siniri astig1

takdirde giivenlik sistemi bir Durdurma Kategorisi 0 gerceklestirir.
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10.13 Guvenlik G/C

@ Dosya 10:42:49 CcccC O
Program | Kurulum | Hareket Ettir | G/C | Gunluk |
|'CP Yapilandirmasi Guvenlik Yapilandirmasi
Mont aj [ GenelSinrlar |~ Eklem Limitleri |~ Sinrlar | Govenlik G/C |
G/C Ayarlan
@ Giivenlik Giris Sinyali islev Atamasi
Degiskenler
config_in[Q], config_in[1] Azaltilmis Mod -
MODBUS
config_in[2], config_in[3] Koruma Amach Sifirlama -
Gzellikler config_in[4], config_in[5] Atanmamis v
Tasiyicl Takibi config_in[&]. config_in[7] Atanmamis -
EtherMNet/IP . ; B
Cikis Sinyali Islev Atamasi
PROFINET
Varsayilan Program config_out[0], config_out[1] Robot Hareketli -
Yiikle/Kaydet config_out[2], config_out[3] Sistern Acil Durumu Durduruldu| -
config_out[4], config_out[5] Atanmamis -
config_out[6], config_out[7] Atanmarmis -

| Kilitle | ‘ Uygulayin |

Bu ekran, yapilandirilabilir girislerin ve ¢ikislarin (G/C’ler) Giivenlik islevlerini tanimlar.
G/(ler, girislerle ¢ikislar arasinda boliinmiistiir ve her islev, bir Kategori saglayacak
sekilde eslestirilmistir?3 ve PLd G/C.

Her Giivenlik islevi sadece bir ¢ift G/C’yi kontrol edebilir. Ayn1 giivenlik islevini
ikinci kez se¢gmeye ¢alismak, onu daha 6nce tanimlanan ilk G/C ¢iftinden kaldirir.
Giris sinyalleri igin 5, ¢ikis sinyalleri i¢inse 5 Giivenlik islevi vardr.

10.13.1 Giris Sinyalleri

Giris sinyalleri i¢in, asagidaki Giivenlik islevleri segilebilir: Sistem acil durum
durdurmasi,Azaltilmis modu,Koruma Amac¢li Sifirlama,3 Konumu Etkinles

Aygitive Calisma Modu.

Sistem acil durum durdurmasi Yapilandirildiginda, el tinitesindeki Acil
durum durdurma diigmesi yaninda bir ek Acil Durum Durdurma diigmesi
olmasini saglar. Bu islevsellik i¢in ISO 13850 ile uyumlu bir aygitin kullanilmas:

gerekir.

Azaltilmig modu Tum giivenlik sinirlarinin uygulanabilecekleri iki mod vardir:
Varsayilan giivenlik yapilandirmasini belirten Normal mod ve Azaltilmig modu (daha
ayrintili bilgiler i¢in bakin 10.6). Bu giris giivenlik islevi secildiginde, girislere veri-
len diisiik bir sinyal, giivenlik sisteminin Azalt:lmis moduna ge¢mesine neden olur.

Gerekirse, Azaltilmig modu sinir setini saglamak icin robot kolu yavaglar. Robot

2ISO 13849-1'e gore, diger ayrintilar icin bakin Sozliik.
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kolu halen Azaltilmis modu sinurlarindan herhangi birini ihlal ederse, bir Durdurma
Kategorisi 0 gerceklestirilir. Normal moda geri ge¢me de ayni sekilde gerceklesir.
Givenlik diizlemlerinin Azaltilmig moduna bir gegise neden olabilecegini de unut-

mayin (ayrintilar i¢in bakin 10.12.3).

Koruma Amagli Sifirlama Koruma amac¢li durdurma,giivenlik G/C lere
baglandiginda, Koruma Amagh Durdurma durumunun bir sifirlama tetiklenene
kadar devam etmesini saglamak i¢in bu kullanilir. Robot kolu, Koruma Amagl

Durduruldu durumundayken hareket etmez.

UYARI:

Varsayilan olarak, giris pimi 0 ve 1 igin Koruma Amacli
Sifirlama iglevi yapilandirilmistir. Onu tamamen devre dist
birakma, Koruma amac¢li durdurma girisi yiikselir yiikselmez
robot kolunun Koruma Amachh Durdurulmasinin sona erdigini
gosterir. Yani bir Koruma Ama¢li Sifirlama olmadiginda,
Koruma Amaclh Durdurma durumunun etkin olup olmadigin
Koruma amag¢li durdurma girisi SI0 ve SI1 (bakin Donanim

Kurulum Kilavuzu) belirler.

3 Konumu Etkinlestirme Aygiti Ve Calisma Modu Bunlar, robotun ku-

rulum ve programlamas: sirasinda ek koruyucu énlem olarak bir 3 konumu etkinlestirme
cihazini kullanmay1 destekler. 3 Konumu Etkinlestirme Aygitai girisi yapilandirildiginda
robot ya “calisma modunda”, ya da “programlama modunda” olur. Sag iist kosede,

gegerli calisma modunu gosteren bir simge goriiniir:

@ Calisma modu: Robot sadece 6nceden taniml gorevleri gergeklestirebilir. Hare-

ket sekmesi ve Serbest Siiriis modu kullanilamaz.

O Programlama modu: Calisma modunda bulunan smirlamalar kaldirildi. Ancak 3
Konumu Etkinlestirme Aygaita girisi diisiik oldugunda, robot Koruma
Amagcli Durdurulur. Ayrica hiz kaydiricisi, 250 mm/sn degerine tekabiil eden
bir baslangic degerine ayarlanmistir ve daha yiiksek hiza ulasmak i¢in adim
adim artirlabilir. 3 Konumu Etkinlestirme Aygiti girisi diisiikten yiiksege
gectigi her defasinda diisiik degerden dolay1 hiz kaydiricisi sifirlanir.

Calisma modu segenegini yapilandirmanin iki yontemi vardair:

1. Bir harici modu se¢gme cihazi kullanilarak ¢calisma modunu se¢gmek i¢in, Calisma
Modu girisini yapilandirin. 3 Konumu Etkinlestirme Aygitai girisi yapilandirildiktan
sonra, a¢ilan mentiilerde onu yapilandirma se¢enegi goriiniir. Calisma Modu
girisi diisiikse robot, Calisma modunda olacaktir, yiiksekse Programlama mo-

dunda olacaktir.

2. Polyscope ile calisma modunu se¢gmek icin, Giivenlik Yapilandirmasinda sa-
dece 3 Konumu Etkinlestirme Aygiti girisinin yapilandirilmasi ve uy-
gulanmasi gerekir. Bu durumda varsayilan mod Calisiyordur. Programlama mo-
duna gegmek igin, Hos Geldiniz ekraninda “Robotu Programla” diigmesini
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secin. Calisma moduna geri dénmek i¢in dogrudan “Robotu Programla” ek-
ranindan ¢ikin.

NOT:

e 3 Konumu Etkinlestirme Aygiti etkinken Givenlik
G/C yapilandirmasi onaylandiktan sonra otomatik olarak
Hos Geldiniz ekrani gosterilir. Calisma modu Programlama
yerine Calisma olarak degistiginde, Hos Geldiniz ekram da
otomatik olarak goriintiilenir.

¢ Fiziksel mod segici kullanildiginda, secim icin ISO 10218-1:
madde 5.7.1’e tam uygun olmalidur.

¢ 3 konum salteriyle birlikte davranisi, performans 6zellikleri
ve calismasi, bir etkinlestirme cihazi igin ISO 10218-1: madde
5.8.3’e tam uygun olmalidur.

10.13.2 Cikis Sinyalleri

Cikis sinyalleri igin, asagidaki Giivenlik islevleri kullanilabilir. Yiiksek sinyali tetik-
leyen durum sona erdiginde tiim sinyaller tekrar diisiik olur:

Sistem Acil Durum Durdurmasi Robot Acil Durum Durdurma girisi veya
Acil durum durdurma diigmesi tarafindan diisiik sinyal ancak giivenlik sistemi
bir Acil Durum Durduruldu durumuna tetiklendiginde verilir. Kilitlemelerden
ka¢inmak i¢in, Sistem acil durum durdurmasi girisi tarafindan Acil Durum Durduruldu

durumu tetiklendiginde diisiik sinyal verilmez.

NOT:

Sistem Acil Durum Durdurma ¢ikisi tizerinden robottan
Acil Durum Durdurma durumunu alan harici makinenin ISO
13850’ye uygun olmasi gerekir. Bu 6zellikle Robot Acil Durum
Durdurma giriginin harici bir Acil Durum Durdurma aygitina
bagh oldugu kurulumlarda gereklidir. Boyle durumlarda, harici
Acil Durum Durdurma aygiti birakildiginda Sistem Acil
Durum Durdurma ¢ikist yiiksek olur. Bu, robotun operatoriiniin
herhangi bir manuel eylem yapmasi gerekmeden harici makine-
deki acil durum durdurma durumunun sifirlanacagina isaret eder.
Dolayisiyla, giivenlik standartlarina uymast i¢in harici makinenin
devam etmek i¢in manuel eylem gerektirmesi gerekir.

Robot Hareketli Robotkolunun tasmnabilir bir durumda oldugu her defasinda
diistik bir sinyal verilir. Robot kolu sabit bir konumdaysa, bir yiiksek sinyal verilir.

Sirim 3.5.5
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Robot Durmuyor Robot kolunun durmas istendiginde, istekle kolun durmas:
arasinda biraz zaman gecer. Bu stire i¢inde sinyal yiiksek olur. Robot kolu hareket
ediyorsa ve durmasi istenmediyse veya robot kolu durdurulmus konumundaysa,

sinyal dtistik olur.

Azaltilmig Modu Robot kolu Azaltilmis moduna getirildiginde veya giivenlik
girisibir Azalt1lmis Modu girisiyle yapilandirildiginda ve sinyal o sirada diisiik
oldugunda bir diisiik sinyal gonderir. Aksi takdirde sinyal yiiksektir.

Azaltilmamis Mod Bu, yukarida tanimlanan Azaltilmis Modun tersidir.

CB3
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Universal Robot kolu, tiiplerden ve baglantilardan olusur. Eklemlerle normal ad-
lari, Sekil 11.1 altinda gosterilir. Taban, robotun monte edildigi yerdir ve diger uca
ise (Bilek 3) robotun aleti takilir. Eklemlerin her birinin hareketi koordine edilerek,
tabanin dogrundan tistiinde ve altinda bulunan alan harig, robot arac1 serbest bir
sekilde hareket ettirebilir.

PolyScope, robot kolunu ve kontrol kutusunu kullanmanizi, robot programini ytiriitme-
nizi ve kolaylikla yenilerini olusturmaniz: saglayan grafik kullanici arabirimidir
(GUI).

Asagidaki boliimde robotun baslangicini 6grenirsiniz. Sonra PolyScope’un ekran-
lar1 ve islevselligi daha ayrintili bir sekilde agiklanir.

TEHLIKE:

1. Bu Donanim Kurulum Kilavuzu, Robot ilk defa
calistirlmadan once UR robotlarinin entegrasyonunu
yapan kisi tarafindan okunup anlasilmasi gereken 6nemli
glivenlik bilgileri igerir.

2. Entegrasyonu yapan kisinin, robot kolunu ilk defa
calistirmadan 6nce, giivenlik yapilandirmas1 parametrelerini

risk degerlendirmesiyle tanimlandii sekilde ayarlamasi

gerekir, bakin boliim 10.

Sekil 11.1: Robotun eklemleri. A: Taban, B: Koge, C: Dirsek ve D, E, F: Bilek 1, 2, 3

Sirim 3.5.5
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11.2 Baslarken

PolyScope’u kullanmadan 6nce, robot kolunun ve kontrol kutusunun takilmas: ve

kontrol kutusunun acilmas: gerekir.

11.2.1 Robot Kolunu ve Kontrol Kutusunu Kurma

Robot kolunu ve kontrol kutusunu kurmak igin, asagidakileri yapm:

Robotu ve kontrol kutusunu ambalajindan ¢ikarin.
Robot kolunu saglam ve titresimsiz bir yiizeye takin.
Kontrol kutusunu ayag: tizerine yerlestirin.

Robotla kontrol kutusu arasindaki robot kablosunu takin.

S A

Kontrol kutusunun sebeke fisini takin.

UYARI:
Devirme tehlikesi. Robot saglam bir ytiizeye giivenli bir sekilde
yerlestirilmediginde, robot devrilebilir ve bir yaralanmaya neden

olabilir.

Ayrintili kurulum talimatlar: igin bakin Donanim Kurulum Kilavuzu. Robot ko-
lunu herhangi bir is yapmak icin kullanmadan 6nce bir risk degerlendirmesi ge-

rektigini unutmayn.

11.2.2 Kontrol Kutusunu A¢cma ve Kapatma

Kontrol kutusu, dokunmatik ekranli panonun 6n tarafinda bulunan gii¢ diigmesine
basilarak agilir. Bu panoya genellikle Teach Pendant denir. Kontrol kutusu agildiginda,
dokunmatik ekranda dayandigi isletim sisteminin metni goriiniir. Yaklasik bir da-
kika sonra ekranda birkag¢ diigme belirir ve bir acilan pencere, kullaniciy: baglatma

ekranina yonlendirir (bakin 11.5).

Kontrol kutusunu kapatmak igin, ekrandaki yesil gii¢ diigmesine basmn veya hos
geldiniz ekranindaki Kapat diigmesini kullanin (bakin 11.4).

UYARI:
Gl¢ kablosunu duvardaki prizden cekerek kapatmak robotun
dosya sisteminin bozulmasina neden olabilir ve bu da robotun

arizalanmasiyla sonuglanabilir.

11.2.3 Robot Kolunu Acma ve Kapatma

Robot kolu, kontrol kutusu agiksa ve hi¢bir acil durum durdurma diigmesi etkinlestirilmemis
durumdaysa agilabilir. Robot kolu, baslatma ekraninda (bakin 11.5), o ekrandaki
A¢ diigmesine dokunup, sonra Baslat diigmesine basilarak agilir. Bir robot baslatildiginda,

frenleri acarken ses ¢ikarir ve biraz hareket eder.

Baslatma ekranindaki KAPAT diigmesine dokunularak robot kolunun giicti kesile-
bilir. Robot kolu ayrica kontrol kutusu kapandiginda da otomatik olarak kapanir.
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11.2.4 Hizli Baslangic
Kurulduktan sonra robotu hizli bir sekilde baglatmak i¢in, asagidaki adimlari izle-
yin:
1. El kumandasimin 6n tarafindaki acil durum durdurma diigmesine basin.
2. Teach Pendant’in iizerindeki gii¢ diigmesine basin.

3. Sistem baslatilip dokunmatik ekranda metinler goriintiilendigi sirada bir da-
kika bekleyin.

4. Sistem hazir oldugunda, dokunmatik ekranda robotun baslatilmasi gerektigini

belirten bir acilan pencere gosterilir.
5. Agcilan pencere iletisim kutusundaki diigmeye dokunun. Baslatma ekranina
goturtlirsiniiz.

6. Uygulanan Glivenlik Yapilandirmasinin Onaya iletisim kutusunu bek-
leyinve Givenlik Yapilandirmasini Onayla diigmesine basin. Bu, risk
degerlendirmesine gore ayarlanmasi gereken bir baglangi¢ giivenlik paramet-

releri ayar1 uygular.

7. Acil durum durdurma diigmesinin kilidini a¢gin. Robotun durumu 2cil Durum

Durduruldu durumundan Glicti Kapali durumuna degisir.
8. Robotun ulastig1 yerin (¢alisma alaninin) disina ¢ikin.

9. Dokunmatik ekrandaki A¢ diigmesine basin. Robot durumunun Bosta olarak

degismesi icin birkag saniye bekleyin.

10. Tasima kapasitesi kiitlesinin ve se¢ilen montajin dogru oldugunu dogrulaym.
Sensor verilerine gore algilanan montaj, secilen montajla eslesmediginde size
bilgi verilir.

11. Dokunmatik ekrandaki Baslat diigmesine basin. Robot bu sirada, frenleri

agarken ses cikarir ve biraz hareket eder.

12. Tamam diigmesine dokunup, Hos Geldiniz ekranini agin.

11.2.5 ik Program

Bir program, robota ne yapmasi gerektigini soyleyen komutlarin bir listesidir. PolyS-
cope, sadece ¢ok az programlama deneyimi olan insanlarin da robotu programlan-
masina izin verir. Cogu gorevde programlama, hicbir sifreli komut girilmeksizin,

tamamen dokunmatik panelin kullanimiyla yapilir.

Aracin yaptig1 hareket robot programinin ¢ok dénemli bir parcasi oldugundan, ro-
bota nasil hareket edecegini 6gretme yontemi énemlidir. PolyScope’ta aletin hare-
ketleri bir dizi gecis noktasi, yani robotun ¢alisma alanindaki noktalar kullanilarak
belirtilir. Gegis noktas1 robotun belirli bir pozisyona getirilmesiyle verilebilir veya
yazilim tarafindan hesaplanabilir. Robot kolunu belli bir konuma getirmek igin,
ya Hareket sekmesini kullanin (bakin 13.1) veya Serbest siiriis diigmesini

Ogretim el iinitesinin arkasinda tutarak dogrudan robot kolunu yerine gekin.

Gegis noktalar tizerinden ilerlenmesinin yani sira, program, robotun izledigi yol
tizerindeki belirli noktalarda diger makinelere G/C sinyalleri génderebilir ve degiskenlere
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UNIVERSAL ROBOTS 11.2 Baslarken

ve G/ sinyallerine bagl olarak eger...dyleyse ve dongii gibi komutlar1 uygula-

yabilir.

Baslatilan robotta basit bir program olusturmak i¢in, asagidakileri yapin:

1.

N

® N & A ok W

13.
14.

15.

Robotu Programla diigmesine dokunun ve Bos Programi segin.

Ileri diigmesine (sag alt) dokunarak, ekranin sol tarafindaki aga¢ yapisinda

<bos> satirnin segilmesini saglaym.

Yap1 sekmesine gidin.

Hareket Ettir diigmesine dokunun.

Yorum sekmesine gidin.

Ileri diigmesine basarak, Ge¢is noktasi ayarlarina gidin.

“?” resminin yanindaki Bu ge¢is noktasini ayarla diigmesine basin.

Hareket Ettir ekraninda, mavi oklara basarak robotu hareket ettirin ya
da 6gretim el {initesinin arka tarafinda bulunan Serbest stirtis diigmesini
basili tuttugunuz sirada robotun kolunu ¢ekerek robotu hareket ettirin.

. Tamam tusuna basin.
10.
11.
12.

digmesine basin Oncesine gecis noktas: ekle.
“?” resminin yanindaki Bu ge¢is noktasini ayarla diigmesine basin.

Hareket Ettir ekraninda, farkli mavi oklara basarak robotu hareket ettirin
ya da Serbest siiriis diigmesini basil tuttugunuz sirada robotun kolunu

cekerek robotu hareket ettirin.
Tamam tusuna basin.

Programiniz hazirdir. “Oynat” simgesine bastiinizda robot iki nokta arasinda
hareket eder. Mesafeli durun, eliniz acil durdurma diigmesinde olsun ve “Oy-

nat”a basin.

Tebrikler! Robotu verilen iki gecis noktas: arasinda hareket ettiren ilk robot

programinizi yaptlmz.

UYARI:

1. Robotu kendi tizerine veya baska nesnelere yonlendirmeyin,

yoksa robotta hasara neden olabilir.

2. Basimizi ve govdenizi robotun ulastigi yerin (calisma
alaninin) disinda tutun. Parmaklariniz1 sikisabilecekleri bir

yere koymayin.

3. Bu sadece bir UR robotunu kullanmanin ne kadar kolay
oldugunu gosteren bir hizli baglangi¢c kilavuzudur. Zararsiz
bir ortam ve ¢ok dikkatli bir kullanic1 varsayar. Hizim
veya hizlanmasini varsayilan degerlerin tistiine ¢ikartmayin.
Robotu kullanmaya baglamadan &nce her zaman bir risk

degerlendirmesi gerceklestirin.
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11.3 PolyScope Programlama Arabirimi

PolyScope, denetim kutusuna bagli, dokunmaya kars: duyarl ekranda calisir.

PolyScope Robot Kullanici Arabirimi o

Litfen secin

Programi Cahstir

UNIVERSAL
ROBOTS

Robot Ayarlan

Hakkinda

Robotu kapat

Yukaridaki resimde Karsilama Ekrani gosterilmektedir. Ekranin mavimsi alanlari,
parmakla veya bir kalemin arkasiyla ekrana baski uygulayarak basilabilen diigmelerdir.
PolyScope hiyerarsik bir ekran yapisina sahiptir. Programlama ortaminda, kolay
erisim saglanabilmesi i¢in ekranlar sekmeler bigciminde diizenlenmistir.

& Dosya 10:41:23 CCCC O
. Program rKurqum rHareket Ettir | GIC G[’ml[]k\

<unnamed= [ Komut | Grafik | Yapi | Degiskenler |

Bu 6rnekte, en iist seviyede Program sekmesi segilir, onun altinda da Yap1 sekmesi
secilir. Program sekmesi, o anda ytiklii olan programla ilgili bilgileri barindirir.
Hareket Ettir sekmesi secilirse, ekran degiserek robot kolunun hareket ettirilebi-
lecegi Hareket Ettir ekrani olur. Benzer sekilde, G/C sekmesi secildiginde, elektrik-
sel G/C’'nin gegerli durumu izlenebilir ve degistirilebilir.

Kontrol kutusuna veya Teach Pendant’a bir fare ve klavye baglamak miimkiindiir;
ancak bu gerekli degildir. Hemen tiim metin alanlar1 dokunmatik 6zellikli oldugundan,

bu alanlara dokunuldugunda bir ekran tus takim1 veya ekran klavyesi agilir.

Cesitli PolyScope ekranlari asagidaki boltimlerde agiklanmaktadir.

Sirim 3.5.5
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UNIVERSAL ROBOTS 11.4 Karsilama Ekrani

11.4 Karsilama Ekrani

PolyScope Robot Kullanici Arabirimi 2

Liitfen secin

Programi Cahistir

UNIVERSAL
ROBOTS

Robot Ayarlari

Robotu kapat

Denetleyici bilgisayar1 baslatildiktan sonra karsilama ekran gosterilir. Ekranda asagidaki

secenekler sunulur:

* Programi Calistir: Varolan bir programi segin ve c¢alistirin. Bu, robot kolunu

ve kontrol kutusunu ¢alistirmanin en kolay yoludur.
* Robotu Programla: Programi degistirin veya yeni bir program olusturun.
* Robotu Ayarla: Dili degistirin, parolalar1 ayarlayin, yazilimi yiikseltin, vs.
* Robotu Kapat: Robot kolunun giictinti keser ve kontrol kutusunu kapatur.

¢ Hakkinda: Yazilim stirtimleri, ana bilgisayar adi, IP adresi, seri numarasi ve

yasal bilgilerle ilgili ayrintilar sunar.
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11.5 Baslatma Ekrani

Robotu baslat 2

Kurulum ve tasima kapasitesi dogru oldugundan emin olun ve robotu baslatmak icin yesil simgeli didmeye basin,

Robot & Normal

Gecerli Tasima Kapasitesi kg

@ KAPALI

Kurulum dosyasi default ‘ | Kurulum Yikle

3B Gordndmo

Q&8

) | TCP'yi Yapilandirin |
¥

| Montaji Yapilandirin |

Bu ekranda, robot kolunun baglatilmasini denetlersiniz.

Robot kolu durum gostergesi
Durum LED'leri, robot kolunun ¢alisma durumunu gosterir:
e Parlak kirmizi LED robot kolunun o anda durmus halde oldugunu belirtir;
bunun ¢esitli nedenleri olabilir.

e Parlak sar1 LED, robot kolunun calistigini belirtir, ancak normal islem igin
hazir degildir.

* Son olarak yesil bir LED, robot kolunun ¢alistigini ve normal islem i¢in hazir
oldugunu belirtir.

LED’in yaninda goriinen metin, robot kolunun gegerli durumunu da belirtir.

Etkin tasima kapasitesi ve kurulum

Robot kolu calistirildiginda, kii¢iik beyaz metin alaninda robot kolu kullanulirken
denetleyici tarafindan kullanilan tagima kapasitesi kiitlesi gosterilir. Bu deger, me-
tin alanina dokunularak ve yeni bir deger girilerek degistirilebilir.

Not: Bu degeri ayarlamak, robotun kurulumundaki tasima kapasitesini degistirmez
(bakin 13.6), sadece denetleyici tarafindan kullanilacak olan tasima kapasitesi kiitle-

sini ayarlar.

Benzer sekilde, o sirada yiiklii olan kurulum dosyasmin adi, gri metin alaninda
gosterilir. Metin alanina dokunularak veya yanindaki Yiikle diigmesi kullanilarak
farkli bir kurulum ytiklenebilir. Alternatif olarak, ytiklii kurulum, ekranin alt kismindaki

3B goriinimiiniin yanindaki diigmeler kullanilarak ¢zellestirilebilir.
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UNIVERSAL ROBOTS 11.5 Baglatma Ekrani

Robot kolunu baslatmadan 6nce, etkin tasima kapasitesiyle etkin kurulumun, robot
kolunun o sirada bulundugu gegerli duruma uygun oldugunu dogrulamak c¢ok

onemlidir.

Robot kolunu baslatma

TEHLIKE:

Robot kolunu baslatmadan 6nce her zaman gegerli tasima kapasi-
tesi ve kurulum dogru oldugunu dogrulayin. Bu ayarlar yanhssa,
robot kolu ve kontrol kutusu diizgiin ¢alismaz ve etrafindaki in-

sanlar ve ekipmanlar i¢in tehlikeli hale gelir.

DIKKAT:
Robot kolu bir engele veya masaya dokunuyorsa ¢ok dikkat edil-
melidir, ¢tinkii robot kolunun engele stiriilmesi, bir eklem disli ku-

tusuna zarar verebilir.

Uzerinde yesil simge bulunan biiyiik diigme, robot kolunun asil baglatmasini gerceklestirmek
icin kullanilir. Uzerindeki metin ve gergeklestirdigi eylem, robot kolunun gegerli

durumuna bagh olarak degisir.

¢ Kontrol birimi PC’si baglatildiktan sonra, robot kolunu ¢alistirmak i¢in diigmeye
dokunulmas: gerekir. Robot kolu durur, sonra Giicii acar ve sonra da Bosta
ayarina geger. Bir acil durum durdurmasi gerceklestiginde, robot kolunun ¢alistirilamayaca;
ve bu nedenle diigmenin devre dis1 birakilacagini unutmayin.

* Robot kolu durumu Bosta oldugunda,robot kolunu baslatmak i¢in diigmeye
tekrar dokunulmas: gerekir. Bu noktada sensor verileri, robot kolunun yapilandirilmig
montajiyla karsilastirilir. Bir uyumsuzluk bulundugunda (30° toleransiyla),
diigme devre dig1 birakilir ve altinda bir hata mesaji1 goriintiilenir.
Montaj dogrulamas: gectiginde, diigmeye dokunmak, tiim eklem frenlerini
¢ozer ve robot kolu normal islem igin hazir olur. Robotun, frenleri agarken ses

cikaracagini ve biraz hareket edecegini unutmayin.

* Robot kolu ¢alistirildiktan sonra giivenlik sinirlarindan birini ihlal ettiginde,
0zel bir Kurtarma modunda ¢alisir. Bu modda diigmeye dokunmak, robot ko-
lunun gtivenlik smirlarina geri tasinabilecegi bir kurtarma hareketi ekranina
gecirir.

* Bir ariza olusursa, diigme kullanilarak kontrol birimi yeniden baslatilabilir.

¢ Kontrol birimi su an ¢alismiyorsa, diger diigmeye vuruldugunda baslar.

Son olarak tizerinde kirmizi simge bulunan kiigiik diigme, robot kolunun giiciinii ka-

patmak i¢in kullanilir.
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12.1 Ekran ifade Diizenleyicisi

& Dosya 10:41:29 CCCC O

fProgram [ Kurulum | Hareket Ettir | G/C | Gunlik |
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[fadenin kendisi metin olarak girilirken, ifade diizenleyicisinde ¢arpma icin * ve
kiigiik veya esittir icin < gibi 6zel ifade simgelerini eklemeye yonelik baz1 diigmeler
ve fonksiyonlar bulunur. Ekranin sol tist kosesindeki klavye simgeli buton ifa-
deyi metin diizenleme moduna gegirir. Tanimlanan tiim degiskenleri Degisken
secicide bulabilirsiniz, giris ve ¢ikis baglanti noktalarinin adlarmi ise Giris ve
Cikuis secicilerde bulabilirsiniz. Fonksiyon altinda bazi 6zel islevler bulunur.

Tamam diigmesine basildiginda ifade gramer hatalar1 agisindan denetlenir. Iptal
diigmesini tiklattigimizda, tiim degisiklikler goz ard1 edilerek ekrandan ¢ikilir.

Ifade asagidaki gibi goriinebilir:

?
dijital_giris[l1]=Gercek ve analog.giris[0]<0,5

12.2 Poz Duzenleyicisi Ekrani

Bu ekranda, hedef eklem konumlarini veya robot aracinin bir hedef pozunu (ko-
num ve yonii) belirtebilirsiniz. Bu ekran, “cevrimdis1” ve robot kolunu dogrudan
kontrol etmiyor.
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UNIVERSAL ROBOTS 12.2 Poz Diizenleyicisi Ekrani

S

Robot Ozellik

Qs q e
TCP
X -120.11|mm
¥ -431,76|mm
z 300|mm

Déndlrme Vektéri [rad)

PR o PR

RX 0,001 [ ]
/ RY 3,166 & |
RZ 0,04 & |
!-; : Baglanti Konumlari.
Taban 91,71/ [ [ = ]
o omuz -98,96|° [ [ = ]
Dirsek | -126,22|° [ | = |
Rilek 1 -46,29|° [ |[ = |
Bilek 2 91,39|° [ |[ = |
Bilek 3 a78 &=
¥ iptal || & OK

Robot

Robot kolunun gegerli pozisyonu ile belirtilen yeni hedef pozisyonu 3B grafikte

gosterilir. Robot kolunun 3B ¢izimi robot kolunun gegerli pozisyonunu gosterir ve

robot kolunun “golgesi” de, robot kolunun, ekranin sag tarafinda belirtilen degerlerle

kontrol edilen hedef konumunu gosterir. Biiytiteg simgelerine basarak yakinlastirma/uzaklastirr
yapabilir veya parmag: siiriikleyerek gortintimii degistirebilirsiniz.

Robot TCP'nin belirtilen hedef konumu bir giivenlik veya tetikleyici diizlemine

yaklasirsa veya robot aracinin oryantasyonu, arag oryantasyonu alan smirina yakinsa

(bakin 10.12), yakin alan sinirinin bir 3B goriiniimii gosterilir.

Giivenlik diizlemleri sar1 ve siyah renkte, normal diizlemi temsil eden ve robot
TCP’nin yerlestirilmesine izin verilen dtizlem tarafin belirten kiigiik bir okla goste-
rilir. Tetikleyici diizlemleri mavi ve yesil renkte ve Normal modu smirlarinin (bakin
10.6) etkin oldugu, diizlemin yanina doniik olan kii¢iik bir okla goriintiilenir. Arag
oryantasyonu alan siruri, kiiresel bir koniyle, robot aracinin gegerli oryantasyonunu
belirten bir vektorle gosterilir. Koninin i¢i, takim oryantasyonu (vektorii) igin izin

verilen alan1 temsil eder.

Hedef robot TCP’si artik sinirin yakininda degilse, 3B goriintiisii kaybolur. Hedef
TCP, bir alan smirini ihlal ediyorsa veya ihlal etmeye ¢ok yaklagmigsa, sinir goster-
gesi kirmizi olur.

Ozellik ve arag pozisyonu

Ekranin sag tist kogesinde 6zellik segici bulunur. Ozellik secici, robot kolunun hangi
ozellige gore denetlenecegini belirler

Ozellik secicinin altinda, o sirada etkin olan Arac Merkez Noktasmmn (TCP) adi
goriintiilenir. Adlandirilmis birden fazla TCP’yi yapilandirma hakkinda daha fazla
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bilgi i¢in bakin 13.6. Metin kutulari, secilen 6zellikle ilgili TCP'nin tam koordinat
degerlerini gosterir. X, Y ve Z, aletin konumunu kontrol ederken, RX, RY ve RZ ise

aletin yoniinii kontrol eder.

YoOn temsilini se¢mek icin, RX, RY ve RZ kutularinin tistiindeki agilan kutu mentistinti kul-

lanin. Kullanilabilir ttirler sunlardir:

e Dondiirme Vektorii [rad] YOn, bir dondiirme vektorii olarak verilmistir. Ek-
senin uzunlugu radyan cinsinden doniilecek agidir ve vektoriin kendisi de

dontilecek ekseni belirler. Bu varsayilan ayardir.

* Dondiirme Vektorii [°]1 Yon, dondiirme vektorii olarak verilmis olup, vektoriin

uzunlugu ise derece olarak dondiiriilecegi acidur.

* RPY [rad] Yuvarlama, aralik ve savrulma (RPY) agilari; burada acilar, radyan
cinsindendir. RPY doéndiirme matrisi (X, Y’, Z” dondiirme), asagidakilerle ve-

rilir:

Rypy(7,B,a) = Rz(a) - Ry (B) - Rx(7)
e RPY [°] Yuvarlama, aralik ve savrulma (RPY) agilari; burada agilar, derece cin-

sindendir.

Koordinat tiklatilarak degerler diizenlenebilir. Bir kutunun hemen sagindaki + veya

- diigmelerini tiklatarak, gecerli degere bir miktar ekleyebilir/ gegerli degerden bir
miktari gikarabilirsiniz. Bir diigmeyi basip basili tutmak, degeri dogrudan artirir/azaltir.
Diigme ne kadar basili tutulursa, artis/azalma da o kadar biiytik olur.

Baglanti konumlari

Ayt ayr1 eklem konumlarinin dogrudan belirtilmesini saglar. Her eklem konu-
munun —360° ile +-360° arasindaki aralikta bir degeri olabilir ve bunlar da eklem
stirlaridir. Eklem konumu tiklatilarak degerler diizenlenebilir. Bir kutunun hemen
sagindaki + veya - diigmelerini tiklatarak, gecerli degere bir miktar ekleyebilir/ gegerli
degerden bir miktari ¢ikarabilirsiniz. Bir diigmeyi basip basili tutmak, degeri dogrudan
artirir/azaltir. Diigme ne kadar basili tutulursa, artis/azalma da o kadar biiytik

olur.

Tamam diugmesi

Bu ekran, Hareket Ettir sekmesinden etkinlestirildiginde (bakin 13.1), Tamam

diigmesine basildiginda Hareket Ettir sekmesine doniiliir ve burada robot kolu,
belirtilen hedefe dogru hareket eder. Belirtilen son deger bir arag koordinati idiyse,

robot kolu, hedef konuma, Hareket Ettir L hareket tiiriinti kullanarak hareket eder-

ken, en son bir eklem konumu belirtildiginde ise robot kolu, hedef konuma, Hareket

Ettir | hareket tiirinti kullanarak hareket eder. Farkli hareket tiirlerinin tarifi i¢cin

bakin 14.5.

iptal diigmesi

Iptal diigmesini tiklathigmizda, tiim degisiklikler g6z ard1 edilerek ekrandan gikilur.
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13.1

Hareket Ettir Sekmesi

Bu ekranda, robot aracini ¢evirmek/dondiirmek ya da robot eklemlerini tek tek
hareket ettirmek suretiyle, istediginiz zaman robot kolunu dogrudan hareket etti-
rebilirsiniz (ytiriitebilirsiniz).

cccec @

5] 10:41:34

[Program |'Kurulum | Hareket Ettir | G/C | Gunluk |
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13.1.1

Robot

Robot kolunun o anki pozisyonu 3B grafikte gosterilir. Biiytite¢ simgelerine basarak

yakinlastirma/uzaklastirma yapabilir veya parmag; stirtikleyerek gortintimii degistirebilirs

Robot kolu istediginiz sekilde kontrol etmek icin, Goriiniim 6zelligini se¢in ve
3B ¢izimin goriintiileme agisini gercek robot kolu gordiigiiniiz agiyla ayrni olacak

sekilde dond{iriin.

Robot TCP'nin gegerli konumu bir giivenlik veya tetikleyici diizlemine yaklasirsa
veya robot aletinin yonii, alet yonii alan smirina yakmsa (bakin 10.12), yakin
alan sinirinin bir 3B goriiniimii gosterilir. Robot bir program calistirdiginda, sinur

limitlerini goriintiileme devre dis1 birakilacagini unutmayin.

Giivenlik diizlemleri sar1 ve siyah renkte, normal diizlemi temsil eden ve robot
TCP’nin yerlestirilmesine izin verilen diizlem tarafini belirten kiigtik bir okla goste-
rilir. Tetikleyici diizlemleri mavi ve yesil renkte ve Normal modu sinirlarinin (bakin
10.6) etkin oldugu, diizlemin yanina déniik olan kiigiik bir okla goriintiilenir.

Arag oryantasyonu alan siniri, kiiresel bir koniyle, robot aracinin gegerli oryantas-
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UNIVERSAL ROBOTS 13.1 Hareket Ettir Sekmesi

yonunu belirten bir vektorle gosterilir. Koninin i¢i, takim oryantasyonu (vektorii)

icin izin verilen alani temsil eder.

Robot TCP’si artik sinirin yakininda degilse, 3B goriintiisii kaybolur. TCP, bir alan
smurmi ihlal ediyorsa veya ihlal etmeye ¢ok yaklasmigsa, siur gostergesi kirmizi

olur.

13.1.2 Ozellik ve Arac Pozisyonu

Ekranin sag {ist kosesinde 6zellik secici bulunur. Robot kolunu kontrol edecek goreli

ozelligi tanimlar.

Ozellik segicinin altinda, o sirada etkin olan Ara¢c Merkez Noktasimn (TCP) ad:
goriintiilenir. Metin kutular, secilen 6zellikle ilgili TCP'nin tam koordinat degerlerini
gosterir. Adlandirilmis birden fazla TCP’yi yapilandirma hakkinda daha fazla bilgi
icin (bakin 13.6).

Koordinat veya eklem pozisyonu tiklatilarak degerler elle diizenlenebilir. Bu sizi
poz diizenleyicisi ekranma gotiiriir (bakin 12.2) ve burada alet veya hedef
eklem konumlari i¢in bir hedef konum ve yonii belirleyebilirsiniz.

13.1.3 Araci Hareket Ettir

* Bircevirme oku (iist) basili tutuldugunda, robotun arag ucu belirtilen yonde

hareket eder.

* Bir dondlirme oku (alt) basili tutuldugunda, robot aracinin yonii belirtilen
yonde degisir. Dondiirme noktasi, Ara¢ Merkezi Noktasi (TCP), yani robot
araci lizerinde karakteristik bir nokta saglayan, robot kolunun ucundaki nok-
tadir. TCP, kiiciik bir mavi top olarak gosterilir.

Not: Hareketi herhangi bir anda durdurmak igin diigmeyi birakin

13.1.4 Eklemleri Hareket Ettir

Ayri ayr eklemlerin dogrudan denetlenmesini saglar. Her eklem, —360°’tan +-360°"a
hareket edebilir ve bunlar da her eklem i¢in yatay ¢ubukla gosterilen eklem sinirlaridir.
Bir eklem, eklem simirina ulastiinda, daha fazla siiriilemez. Bir eklemin simnirlar:
varsayilandan farkli bir konum araligiyla yapilandirilmissa (bakin 10.11),bu

aralik yatay ¢ubukta kirmizi renkte belirtilir.

13.1.5 Serbest siirlus

Serbest siiriis tusu basili tutulurken, robot kolunu fiziksel olarak kavramak ve is-
tediginiz yere cekmek miimkiindiir. Ayarlar sekmesindeki yercekimi ayar: (bakin
13.7) yanlissa veya robot kolu agir bir yiik tasiyorsa, Serbest siiriis diigmesine
basildiginda robot kolu hareket etmeye (diismeye) baslayabilir. Bu durumda, yalnizca

Serbest siiriis diigmesini serbest birakin.
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UNIVERSAL ROBOTS

UYARI:

1.

Dogru kurulum ayarlarini kullandigmizdan emin olun
(6rnegin Robot montaj agis1, TCP agirligi, TCP ofseti). Prog-

ramla birlikte kurulum dosyalarmi kaydedin ve ytikleyin.

Serbest siiriis diigmesine basmadan 6nce TCP ayarlan ile
robot montaj ayarlar: dogru ayarlandigindan emin olun. Bu
ayarlar dogru degilse, Serbest Siiriis diigmesine basildiginda
robot kolu hareket eder.

Serbest stiriis islevi (Empedans/Geri Siiriis) sadece
risk degerlendirmesinin izin verdigi kurulumlarda kul-
lanilacaktir. Araglarin ve engellerin keskin kenarlar1 veya
sikma noktalar1 bulunmamalidir. Tiim personelin robot

kolunun ulasamayacag1 yerde olmasini saglayin.

13.2 G/C Sekmesi

& Dosya

10:42:15 CcCcCccC O

rProgram rKurqum rHareket Ettir | G/IC | Gunlak \

Robot I MODBUS

Yapilandinilabilir Giris Sayisal Giris Arac Girisi
S-Guard @ | @ 4 0D | D4
Sayisal
SGuard @ D 5 19| s ;0
29 Db Start-Prog @ | & 6 a
319 | D7 Stop-Prog @ | @ 7
Analog Girig analog_in[2]
analog_in[0] analog_in[1] ‘ - |Voltaj |v|
0,01 | |\.-"0|taj ‘v| | ‘Volta} |v| ST
ov LoV av 10v B [voltaj |+]
Yapilandinlabilir Cikis Sayisal Cikisi Arac Cikisi
o@ | @ 4 o@|@ 2
Sayisal
1@ | @ s Prog-Running @ @ s (; g
2@ | @ s 2@ @ 0.
3@ | @7 3@ @7
Analog Cikis Voltaj Gecerli
analog_out[0] analog_out[1]
Gotly] O [wels]
0 12 24
4ma 20mA 4ma 20mA
(3 Benzetim

o Gergek Robot

Bu ekranda her zaman, robot kontrol kutusuna giden veya robottan gelen canl

G/(C sinyallerini izleyebilir ve ayarlayabilirsiniz. Ekran, programin ytirtittildiigii za-

man dilimi de dahil olmak tizere, G/C'nin gegerli durumunu goriintiiler. Prog-

ram yiiriitmesi sirasinda herhangi bir degisiklik yapilirsa program durur. Prog-

ram durdugunda, tiim ¢ikis sinyalleri durumlarini korur. Ekran yalnizca 10 Hz ile

glincellendiginden, ¢ok hizli bir sinyal diizgiin goriintiilenemeyebilir.

Telif hakki © 2009-2018 Universal Robots A/S’ye aittir. Tim Haklar Sakhdir.

Yapilandirilabilir G/C’ler, kurulumun giivenlik G/C yapilandirma béliimiinde tanimlanmig

ozel guivenlik ayarlari i¢in ayrilabilir (bakin 10.13); ayrilanlar, varsayilan veya
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UNIVERSAL ROBOTS 13.4 Otomatik Hareket Ettir Sekmesi

kullanici tanumli ad yerine giivenlik islevi adina sahip olacaktir. Giivenlik ayar-
lar1 i¢in ayrilan yapilandirilabilir ¢ikislar degistirilemez ve sadece LED’ler olarak

goriintiilenir.

Sinyallerin elektrik ayrintilar1 5.3 boliimiinde agiklanmustir.

Analog Etki Alani Ayarlari Analog G/C, akim [4-20 mA] veya voltaj [0-10 V]
cikis olarak ayarlanabilir. Program kaydedilirse sonradan robot denetleyicisinin ye-
niden baglatildi1g1 durumlarda ayarlar hatirlanir.

13.3 MODBUS istemci G/C

Kurulumda ayarlanan dijital MODBUS istemcisinin G/C sinyalleri burada gosteri-
lir. Sinyal baglantis1 kaybolursa, bu ekranda karsilik gelen giris devre dis1 birakilir.

& Dosya 10:42:15 CCCC O
[Program | Kurulum | Hareket Ettir | G/C | Gunluk |

( Robot || MODBUS |

Girigler Cikaslar

[]

G Eenzetim
o Gergek Robot

Girigler

Dijital MODBUS istemci giriglerinin durumu goriintiilenir.

Cikislar
Dijital MODBUS istemci ¢ikislarinin durumu goriintiilenir ve degistirilir. Bir sin-
yalin degistirilebilmesi i¢in, G/C sekmesi denetimindeki tercihin (bakin 13.8)

buna izin vermesi gerekir.

13.4 Otomatik Hareket Ettir Sekmesi

Otomatik Hareket Ettir sekmesi, robot kolunun c¢alisma alani igerisinde belirli bir

pozisyona getirilmesi gerektiginde kullanilir. Buna 6rnek olarak, bir programi ¢alistirmadan
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once robot kolunun bu programin baslangi¢ pozisyonuna getirilmesi veya 6nce ro-
botun bu programin baslangi¢ pozisyonuna getirilmesi veya programi degistirirken
bir gecis noktasina getirilmesi verilebilir.

> 10:41:18 CCCcC O
[Calstir | Hareket Ettir | G/C | Gunlik | Otomatik Hareket Ettir |

Robotu Pozisyona Getir.

Gisterilen hareketi gergeklestirmek igin 'Otomatik’ digmesini basih tutun. Iptal etmek icin digmeyi birakin.
Robotu pozisyonuna elle getirmek igin 'Elle’ digmesine basin,

Otomatik

Elle

Animasyon

Animasyon, robot kolunun gerceklestirmek tizere oldugu hareketi gosterir.

DIKKAT:

Animasyonu, gercek robot kolunun pozisyonu ile karsilastirin
ve robot kolunun hareketi hicbir engele carpmadan giivenli bir
sekilde yapabileceginden emin olun.

DIKKAT:

Otomatik kaydir islevi, golge gezingesi boyunca robot boyunca
hareket eder. Carpisma, robot veya diger ekipmana zarar verebi-
lir.

Otomatik

Robot kolu, animasyonda gosterildigi sekilde hareket ettirmek i¢in Otomatik diigmesini
basili tutun.
Not: Hareketi herhangi bir anda durdurmak i¢in diigmeyi birakin.

Elle

Elle diigmesine basarak, robot kolunun elle hareket ettirilecegi Hareket sekmesine

gidebilirsiniz. Bu sadece animasyondaki hareket tercih edilmediginde gereklidir.
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UNIVERSAL ROBOTS 13.5 Kurulum— Yiikle/Kaydet

13.5 Kurulum— Yukle/Kaydet

& Dosya 10:41:48 CCCC O
Program | Kurulum rHareket Ettir | G/C GUnIuk|

TCP Yapilandirmasi

Robot Kurulumunu Yukle/Dosyaya Kaydet

Robot Kurulumu, robetun ¢alisma ortamina nasil yerlestirilecedi konusunun tim noktalann
G/C Ayarlari kapsar. Robotun mekanik montajini, diger ekipmanlarla elektrik baglantilann ve robot
programinin dayandidi tim segenekleri kapsar. Programin kendisini igermez.

Montaj

O\ Giivenlik

(=]

Deglskenler Gecerli kurulumu kaydet

MODBUS |defau\t |
. Kaydet Farkh Kaydet...
Bzellikler | Kaydet || FarkhKaydet... |

P Vel Farkl bir kurulum dosyas ylkle

EtherMet/IP
| Yiukle || Yeni Olustur |

PROFINET

Varsayilan Program

E‘ E'i] kle/Kaydet

Robot Kurulumu, robot kolunun ve kontrol kutusunun ¢alisma ortamina nasil yerlestirilecegi
konusunun tiim noktalarini kapsar. Robot kolunun mekanik montajini, diger ekip-
manlarla elektrik baglantilarin1 ve robot programinin dayandig: tiim secenekleri

kapsar. Programin kendisini icermez.

Bu ayarlar, G/C sekmesinde ayarlanan G/C etki alanlari i¢in olanlar hari¢, Kuru-
lum sekmesindeki farkli ekranlar kullanilarak ayarlanabilir (bakin 13.2).

Robot i¢in birden fazla kurulum dosyas: bulundurma imkén: vardir. Olusturulan
programlar etkin kurulumu kullanir ve kullanildiginda bu kurulumu otomatik ola-
rak yiikler.

Kurulumda yapilan herhangi bir degisikligin gii¢ kapatildiktan sonra korunmas:
i¢in kaydedilmesi gerekir. Kurulumda kaydedilmemis degisiklikler varsa, Kuru-
lum sekmesinin sol tarafindaki Yiikle/Kaydet metninin yaninda bir disket simgesi
gosterilir.

Bir kurulum, Kaydet veya Farkli Kaydet... diigmesine basilarak kaydedilebilir.
Alternatif olarak, bir programi kaydetmek, etkin kurulumu da kaydeder. Farkl bir
kurulum dosyast yiiklemek i¢in, Yiikle diigmesini kullanin. Yeni Olustur diigmesi,
Robot Kurulumundaki tiim ayarlari fabrika varsayilanlarma sifirlar.

DIKKAT:

Robotu bir USB siiriiciisiinden yiiklenen bir kurulumla kullan-
maniz dnerilmez. Bir USB stiriiciistinde sakli bir kurulumu kullan-
mak i¢in, 6nce onu yiikleyin ve Farkli Kaydet... diigmesini kulla-
narak yerel programlar klasoriine kaydedin.
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13.6 Kurulum — TCP Yapilandirmasi

Q Dosya 10:41:44 CCCC O
Program | Kurulum | Hareket Ettir | G/C | Gunluk |
CP Yapilandirmasi Arac Merkez Noktasi icin ayarlar
Mont aj Kullanilabilir TCP'ler:

G/C Ayarlan & TCP v ‘ Varsayilan olarak a... P T
Oﬁ Giivenlik X mm '_
Degiskenler Y 0.0 mm ‘ % Pozisyon | | " |"I

MODBUS z | 0.0| mm ‘ % Yonelim |

\ @ —— @/
Ozellikler RX | 0,0000 g ,
Tasgyicl Takibi RY | 0,0000 ‘ Yeni | -
EtherNet/IP RZ | 0,0000 y

PROFINET
Tasima kapasitesi: kg
z

Varsayilan Program
[] Agirk merkezi:

Yiikle/Kaydet

Bir Alet Merkez Noktas1 (TCP), robotun aleti tizerinde karakteristik bir noktadr.
Bu ekranda birden fazla adlandirilmig TCP tanimlanabilir. Her TCP bir ¢eviri ve ek-
ran grafiklerinde gosterildigi gibi, arag ¢ikis tablasinin merkezine gore bir dondiirme
icerir. Konum koordinati X, Y ve z, TCP'nin konumunu belirtirken, RX, RY ve RZ ise
oryantasyonunu belirtir. Belirtilen tiim degerler sifir oldugunda TCP, takim ¢ikis
tablasindaki merkez noktasiyla ¢akisir ve ekranin saginda gosterilen koordinat sis-
temini kabul eder.

13.6.1 TCP’leri ekleme, degistirme ve kaldirma

Yeni bir TCP tanimlamak i¢in, Yeni diigmesine basin. Sonra, olusturulan TCP oto-
matik olarak benzersiz bir ad alir ve agilan mentide secili hale gelir.

Secilen TCP'nin gevirisi ve doniisii, ilgili beyaz metin alanlarma dokunularak ve
yeni degerler girilerek degistirilebilir.

Secilen TCP’yi kaldirmak icin, dogrudan Kaldir diigmesine dokunun. Kalan son
TCP silinemiyor.

13.6.2 Varsayilan ve etkin TCP

Yapilandirilmig TCP’lerin tam bir tanesi, varsayilan olur. Varsayilan TCP, agilan TCP
mentisiindeki adinin solundaki yesil bir simgeyle isaretlenir. O sirada segili olan

TCP’yi varsayilan olarak ayarlamak i¢in, Varsayilan olarak ayarla diigmesine basin.

Kartezyen alanindaki tiim dogrusal hareketleri belirlemek igin bir TCP ofseti her
zaman etkin olan olarak kullanilir. Ayni zamanda, Grafik sekmesinde gorsellestirilen
etkin TCP hareketidir (bakin 14.29). Herhangi bir program calistirilmadan ve
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UNIVERSAL ROBOTS 13.6 Kurulum — TCP Yapilandirmasi

bir programi baglatmadan 6nce varsayilan TCP, etkin olarak ayarlamr. Bir prog-
ramda, robotun belli bir hareketi i¢in, belirtilen TCP’lerden herhangi biri etkin ola-
rak ayarlanabilir (bakin 14.5ve14.10).

13.6.3 TCP konumunu 6gretme

Q Dosya 10:41:44 CCCC O
Program | Kurulum r Hareket Ettir [ G/C | Gunluk |
TCP Yapilandirmasi Arac Merkez Noktasi icin ayarlar
Montaj s
TCP Konumunu Ogret
G/C Ayarlan
@ Daha fazla nokta gerekiyor

- Giivenlik

(=

o TCPYi farkll agilardan ayni konuma
DRgsKenIEy hareket ettirin,
MODBUS
- Mokt la 1
bzellikler L
Tasiyicl Takibi

EtherMet/IP

PROFINET
Varsayilan Program

Yiikle/Kaydet

TCP konumu koordinatlari, asagidaki sekilde otomatik olarak hesaplanabilir:

1. A« Pozisyon diigmesine dokunun.
2. Robotun calisma alani icinde sabit bir nokta segin.

3. TCP’yi en az {i¢ farkl1 agidan secilen noktaya dogru hareket ettirmek ve takim
cikis tablasinin ilgili konumlarimi kaydetmek icin, ekranin sag tarafindaki diigmeleri
kullanin.

4. Hesaplanan TCP koordinatlarini dogrulayin ve Ayarla diigmesini kullana-

rak bunlar1 segilen TCP'nin {izerine ayarlaymn.

Not: Hesaplamanin diizgiin ¢alismasi i¢in konumlarin yeterince farkli olmasi gere-

kir. Aksi takdirde diigmelerin tistiindeki durum LED’i kirmiziya dontistir.

Ayrica dogru TCP’yi belirlemek icin genellikle ti¢ konumun yeterli olmasina ragmen
dordiincii konum, hesaplamanin dogru oldugunu dogrulamak icin kullanilabilir.
Kaydedilen her noktanin, hesaplanan TCP’ye gore kalitesi, ilgili diigmedeki yesil,
sar1 veya kirmizi bir LED kullanilarak belirtilir.
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13.6.4 TCP oryantasyonunu 6gretme

& Dosya 10:41:44 CCCC O
Program | Kurulum | Hareket Ettir | G/C | Gunluk |
TCP Yapilandirmasi Arac Merkez Noktasi icin ayarlar
Montaj -
TCP Oryantasyonunu Ogret
G/C Ayarlan
D Highir dzellik secilmedi
-, Giivenlik
(=
= Bir tzellik segin ve aracg, segilen
RealskenieH ozelligin Z ekseni yoniine dondk olarak
bir nokta ayarlayin.
MODBUS
Ozellikler <Tanimlanmadi= |V|
Tasiyicl Takibi

Noktay ayarla

EtherMNet/IP

PROFINET

Varsayilan Program

TCP oryantasyonu, asagidaki sekilde otomatik olarak hesaplanabilir:

1. 4 Oryantasyon diigmesine dokunun.

2. Acilan listeden bir 6zellik se¢in. Yeni 6zelliklerin nasil tanimlanabilecegi hakkinda
daha ayrintili bilgi edinmek i¢in (bakin 13.12).

3. TCP’ye tekabiil eden aracin oryantasyonunun, segilen ¢zelligin koordinat sis-
temine uygun oldugu bir konuma dogru hareket etmek i¢in, asagidaki diigmeyi
kullanin.

4. Hesaplanan TCP oryantasyonunu dogrulayin ve Ayarla diigmesini kullana-

rak bunu secilen TCP'nin i¢ine ayarlaymn.

13.6.5 Tasima kapasitesi

Robot aracinin agirhigi, ekranin alt kisminda belirtilmistir. Bu ayar1 degistirmek icin
dogrudan beyaz metin alanina dokunun ve yeni bir agirlik girin. Ayar, tanimlanan
tiim TCP’ler igin gegerlidir. Izin verilen maksimum tagima kapasitesi hakkindaki

ayrintilar i¢in bakin Donanim Kurulum Kilavuzu.

13.6.6 Agirhk merkezi

Aracin agirlik merkezi, istege gore CX, CY ve CZ alanlari kullanilarak belirtilebilir.
Baska hicbir sey belirtilmediginde, ara¢ merkez noktasinin, aracin agirlik merkezi

oldugu kabul edilir. Ayar, tanumlanan tim TCP’ler i¢in gegerlidir.

Surim 3.5.5 11-43 CB3

Telif hakki © 2009-2018 Universal Robots A/S’ye aittir. Tim Haklar Sakhdir.



Telif hakki © 2009-2018 Universal Robots A/S’ye aittir. Tim Haklari Sakhdir.

UNIVERSAL ROBOTS 13.7 Kurulum — Montaj

UYARI:
Dogru kurulum ayarlarini kullandiginizdan emin olun. Programla
birlikte kurulum dosyalarini kaydedin ve ytikleyin.

13.7 Kurulum — Montaj

& Dosya 10:41:46 CCCC O
Program | Kurulum | Hareket Ettir | G/C | Gunluk |
TCP Yapilandirmas: Robot Montaji ve Acisi
ontaj :r
G/C Ayarlari
- Giivenlik -
(=
Degiskenler 1
MODBUS
Ediklik
Ozellikler ! *
Tastyicl Takibi <2
EtherNet/IP |"' y &
"
PROFINET - 0.0°
Varsayilan Program [ &
Yiikle/Kaydet
45°
¥
Robot Taban Montajin Déndur III 0,0° III

Robot kolunun montaji buradan belirtilebilir. Su iki amaca hizmet eder:

1. Robot kolunun ekranda dogru goriinmesini saglamak.

2. Yer¢ekiminin yoniinii denetleyiciye bildirmek.

Denetleyici, robot koluna yumusak ve hassas hareketler kazandirmak ve robot ko-
lunun Serbest siiriis modunda kendini tutmasini saglamak i¢in gelismis bir dina-
mik model kullanir. Bu nedenle, robot kolunun montajinin dogru sekilde ayarlan-

mas1 onemlidir.

UYARI:

Robot kolunun montajin1 diizgiin bir bigimde ayarlamamak,
stk koruyucu duruslara ve/veya Serbest Siiriis diigmesine
basildiginda robot kolunun hareket etmesine neden olabilir.

Varsayilan olarak, robot kolu diiz bir masaya veya yere monte edilir ve bu durumda
ekranda higbir degisiklik yapilmasina gerek yoktur. Ancak robot kolu tavana mon-
tajl1, duvara montajli veya belirli bir aciyla montajli ise, diigmelerin kullanimiyla
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bu ayar yapailabilir. Ekranin sag tarafindaki diigmeler robot kolunun montaj agisin
ayarlamak i¢indir. Sag st taraftaki ti¢ diigme, tavanin (180°), duvarin (90°), ye-
rin (0°) agisii ayarlar. Istege gore bir ac1 belirlemek icin Egiklik diigmeleri kul-
lanilabilir. Ekranin alt kismindaki diigmeler, robot kolu montajin1 gercek montaja

uyacak sekilde dondiirmek i¢in kullanilir.

UYARI:
Dogru kurulum ayarlarini kullandigimizdan emin olun. Programla

birlikte kurulum dosyalarini kaydedin ve ytikleyin.

13.8 Kurulum— G/C Ayarlari

& Dosya 10:41:47 CCCC O
Program | Kurulum rHareket Ettir | G/IC | Gunlak ‘
TCP Yapilandirmasi Garundm =
Giri 1ki
Montaj s [=] ¢ e (=]
digital_in[0] : =default> = digital_out[0] : =<default= sl
/C Ayarlar digital_in[1] : =default= t digital_out{1] : Prog-Running
O\ Giivenlik digital_inl2] : Programi baslat digital_out[2] : =default=
digital_inl3] : Programi durdur digital_out[3]: =<default=
Degiskenler digital in[4] : <default= digital_out[4] : =default=
MODBUS digital_in[5] : =default= 3 digital_out[5] : =<default= L
. digital_in[8] : =default= digital_out[8] : =<default=
el digital_in[7] : <default= digital_out[7] : <default=
Tasiyicl Takibi )
tool_in[0] : =default= tool_out[0] : =default=
EtherNet/IP toolin[l] : =default= tool_out[l] : =default>
PROFINET Koruma Amach Sifirlama | config_out[0] : =default= m
Varsayilan Program Koruma Amach Sifirlama config_out[1] : =default=
config_in[2] : =default> config_out[2] : =default=>
Yukleﬂ(aydet config_in[3] : =default> - config_out[3] : =default= -
Yeniden Adlandir G/C sekmesi kontrold
[Etkin [~]
Eylemn programda
Cahsirken ylksektir-durduruldugunda di... |v|

Bu ekranda, robot i¢in kullanilabilen G/C sinyallerine kullanici tanimh adlar ata-
nabilir ve eylemler ve G/ sekmesi kontroliiyle yapilandirilabilirler.

Giris ve Cikas kisimlari, 6rnegin asagidakiler gibi G/ sinyallerinin tiplerini siralar:

Sayisal: (standart genel amag, yapilandirilabilir ve alet)
Analog: (standart genel amag ve alet)

MODBUS:

Genel: amagh kayitlar (boolean, tamsay1 ve yiizen)

Genel amagcli kayitlara, 6rnegin bir alan veri yolu (6rnegin Profinet ve EtherNet/IP)

tizerinden erisilebilir.

Sirim 3.5.5
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UNIVERSAL ROBOTS 13.8 Kurulum—> G/C Ayarlari

13.8.1

G/C Sinyal Tipi

Giris ve Cikis kisimlarinda siralanan sinyallerin sayisini sinirlamak icin, goriintiile-
nen igerigi sinyal tipine gore degistirmek icin, ekranin {istiindeki Goriiniim acilan

meniisiini kullanin.

13.8.2 Kullanici Tanimh Adlar Atama

Adlan giris ve cikis sinyalleriyle iliskilendirmek miimkiindiir. Bu uygulama, ro-
botla ¢alisirken sinyallerin ne ise yaradigi hatirlamay: kolaylastirabilir. Bir sin-
yali segmek i¢in tizerini tiklatin ve adini ayarlamak i¢in ekranin alt kismindaki me-
tin alanini tiklatin. Ad temizlenerek, varsayilana sifirlanabilir (Temizle diigmesini

kullanin).

Programda genel amagh bir kaydin (6rnegin bir Bekle komutu veya bir Eger komu-

tunun sarth ifadesi i¢in) kullanulabilmesini saglamak i¢in, kayda kullanici tanimli

bir ad verilmelidir. Bekle ve If komutlari sirayla (14.9) ve (14.18) altinda agiklanmustir.
Adu belirtilen genel amagh kayitlar, ifade Diizenleyicisi ekranindaki Giris veya

Cikis secicisinde bulunabilir.

13.8.3 G/C Eylemleri ve G/C Sekmesi Kontroll

Girig Eylemleri: Sekiz standart genel amagh dijital girisle iki dijital takim girisi ve
boolean tipi genel amach girig kaydi bir eylemi tetikleyebilir. Kullanilabilir ey-

lemlere, yiikselen bir kenarda yetenegi dahildir:

* Gegerli programi baslatin
* Gegerli programi durdurun

* Gegerli programi duraksatin

Ayrica giris yliksek / diisiik oldugunda Serbest siiriis moduna gecen/modundan
¢ikan bir eylem de yapilandirilabilir (6rnegin el tinitesinin arkasindaki Serbest
siiriis diigmesi gibi).

Cikis Eylemleri ve G/C Sekmesi Kontrolii: Cikislarin varsayilan davramsi, degerlerinin
programin ¢alismasi durduktan sonra da korunmasi seklindedir. Ayrica higbir
program calismadig1 zamanlarda uygulanan bir varsayilan degerde bir ¢ikis
da yapilandirilabilir.

Sekiz standart genel amach dijital ¢ikisla iki dijital arag ¢ikist ayrica gikisin
bir program calisirken ytiksek, calismadigindaysa diistik olarak, bir programi
o sirada galisip ¢alismadigini gosterecek sekilde de yapilandirilabilir. Boolean
tipi genel amach c¢ikis kayitlar: ve dijital MODBUS cikis sinyalleri de bunu
destekler.

Son olarak, bir ¢ikisin G/ sekmesinden denetlenip denetlenemeyecegini (prog-
ramlayicilar tarafindan, ya da hem operatorler hem de programlayicilar ta-
rafindan) ya da ¢ikis degerini yalnizca robot programlarinin degistirebilecegini

belirtmek de miimkiindiir.
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13.9 Kurulum — Giivenligi

Bakin boélim 10.

13.10 Kurulum — Degiskenler

& Dosya 10:41:47 CCCC O
Program | Kurulum rHareket Ettir | GIC Gunluk\

TCP Yapilandirmasi

Kurulum Degiskenler
Montaj

Degisken =~ | Deder

G/C Ayarlan

O, Giivenlik

egiskenler

MODBUS
Bzellikler
Tasiyicl Takibi
EtherMNet/IP
PROFINET

Varsayilan Program

Yiikle/Kaydet

Yeni Olustur

Burada olusturulan degiskenlere kurulum degiskenleri denir ve bunlar bunun i¢in
normal program degiskenleri gibi kullanilabilir. Kurulum degiskenler 6zeldir, ¢tinkii bir
program durdurulup ardindan tekrar baslatildiginda ve robot kolu ve/veya kont-

rol kutusu kapatilip tekrar calistirildiginda bile degerlerini korurlar. Bunlarin adlar:

ve degerleri, kurulumla saklanir, dolayisiyla birden fazla programda ayni degiskenleri
kullanmak miimkiindiir.

Yeni kurulum degiskeni olustur
Adi Dedger

i_wvar_1 | = ' ‘

Yeni Olustur diigmesine bastiginizda, yeni degisken icin tavsiye edilen adin yazildig:
bir panel acilir. Ad1 degistirilebilir ve degeri, metin alanlarindan birine dokunula-
rak girilebilir. Tamam diigmesi ancak yeni ad1 bu kurulumda kullanilmadiginda
tiklanabilir.

Bir kurulum degiskeninin degerini degistirmek icin, degisken listede vurgulanabi-
lir ve ardindan Degeri Diizenle diigmesi tiklanabilir.

Bir degiskeni silmek i¢in listeden se¢in ve Sil;"e tiklayin.
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UNIVERSAL ROBOTS 13.11 Kurulum — MODBUS istemci G/C Ayarlari

Kurulum degiskenlerini yapilandirdiktan sonra, kurulumun kendisinin kaydedile-
rek bu yapilandirma korunur, (bakin 13.5).Kurulum degiskenleri ve degerleri
de her 10 dakikada bir otomatik olarak kaydedilir.

Bir program veya kurulum yiiklendigi ve program degiskenlerinden bir veya daha
fazlas1 kurulum degiskenleriyle ayni ada sahip oldugunda, sorunu ¢6zmesi igin
kullaniciya iki segenek sunulur: ya program degiskeni yerine aymi addaki kuru-
lum degiskenlerini kullanin, ya da ¢akisan degiskenlerin otomatik olarak yeniden
adlandirilmasimi saglayin.

13.11 Kurulum — MODBUS istemci G/C Ayarlari

@ Dosya 10:41:48 CCCC O
Program | Kurulum | Hareket Ettir | G/C | Gunluk |
TCP Yapilandirmas: MODBUS istemci G/C Ayarlan =
Montaj 10.0.0.2
G/C Ayarlan IP:‘ 10.0.0.2‘ []siral mod EI

- Giivenlik d ‘ )
=

Kayit Gikigi ‘vH 0‘ ‘MODBUS ‘ =
Degiskenler

Frakans [Hz] H MODEUS B adimhi Birim Adrasi 255
MODBUS

Yanit suresi [ms]: ----, Stre asimlary: a, Istek basarisiz oldu a, Avg. resp. f: ----
Ozellikler .
o Sayisal Girig - 0| MoDBUS =
Tastyicl Takibi
Frekans [Hz] H MODEUS Badimh Birim Adresi 255
EtherNet/IP
Tanit siresi [ms]: ---- Siire asimlary: @, Istek bagarisiz oldu a, Avg. resp. f: ----

PROFINET

Varsayilan Program

& viikie/kaydet Gelismis secenekler goster +

Burada, MODBUS istemcisi (ana) sinyalleri ayarlanabilir. Belirtilen IP adreslerin-
deki MODBUS sunucular (veya bagimli birimler) ile olan baglantilar, giris/¢ikis
sinyalleri ile olusturulabilir (kayitlar veya dijital). Programlarda kullanilabilmesi
i¢in her sinyalin benzersiz bir ad1 vardur.

Yenile

Bu diigmeye bastiginizda, tiim MODBUS baglantilar: yenilenir. Yenileme, tiim mod-
bus birimlerinin baglantisin1 keser ve bunlari tekrar baglar. Tiim istatistikler silinir.

Birim ekle

Yeni bir MODBUS birimi eklemek i¢in bu diigmeye basin.

Birimi sil

MODBUS birimini ve o birimdeki tiim sinyalleri silmek i¢in bu diigmeye basin.
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Birim IP ayarla
Burada, MODBUS biriminin IP adresi gosterilir. Degistirmek i¢in diigmeye basin.

Sirali mod

Sadece Geligmis Secenekleri Goster (bakin 13.11) segildiginde kullanilabilir. Bu onay ku-
tusu secildiginde, modbus istemcisi bir sonraki istegi gondermeden 6nce bir yanit
beklemeye zorlanir. Bu mod, bazi fieldbus birimleri igin gerekir. Bu segenegin acilmasi,
birden fazla sinyal oldugunda yardimc1 olabilir ve artan istek siklig1, sinyal kesin-
tilerine neden olur. Sirali modda birden fazla sinyal tanimlandiginda, gecerli sin-
yal frekansinin, istenenden daha diisiik olabilecegini unutmayin. Gegerli sinyal fre-
kansi, sinyal istatistiklerinde gozlemlenebilir (bakin kisim 13.11). Gegerli sinyal fre-
kansi, “Frekans” agilan listesinde segilen degerin yarisindan azsa, sinyal gostergesi

sartya doner.

Sinyal ekle
[lgili MODBUS birimine bir sinyal eklemek igin bu diigmeye basin.

Sinyal sil
[gili MODBUS biriminden bir MODBUS sinyalini silmek i¢in bu diigmeye basimn.

Sinyal tarini ayarla

Sinyal tiiriinii segmek i¢in bu agilan mentiyii kullanin. Kullanilabilir tiirler sunlardir:

Dijital giris: Dijital giris (bobin), sinyalin adres alaninda belirtilen bobin tizerindeki
MODBUS biriminden okunan bir bitlik miktardir. Fonksiyon kodu 0x02 (Ayrik
Girigleri Oku) kullanilir.

Dijital ¢ikis: Dijital ¢ikis (bobin), tek bit miktar1 olup, yiiksek veya diisiik olarak
ayarlanabilir. Bu ¢ikisin degeri kullanic1 tarafindan ayarlanmadan 6nce, uzak
MODBUS birimindeki deger okunur. Bu ise, islev kodu 0x01 (Okuma Bobin-
leri) kullanildig1 anlamina gelir. Cikis bir robot programiyla veya sinyal degerini
ayarla diigmesine basilarak ayarlandiginda, islev kodu 0x05 (Tek Bobin Yaz)

ve usti kullanilir.

Girisi kaydedin: Kayit girisi, adres alaninda belirtilen adresten okunan 16 bitlik bir
miktardir. Fonksiyon kodu 0x04 (Giris Kayitlarini1 Oku) kullanilir.

Cikigt kaydedin: Kayit ¢ikisi, kullanicr tarafindan ayarlanabilen 16 bitlik bir mik-
tardir. Kaydin degeri ayarlanmadan 6nce, uzak MODBUS birimindeki degeri
okunur. Bu ise, islev kodu 0x03 (Okuma Tutma Kayatlar1) kullanildig1 anlamina
gelir. Cikis bir robot programiyla veya sinyal degerini ayarla alaninda bir
sinyal degeri belirlenerek ayarlandiginda, uzak MODBUS birimindeki degeri
ayarlamak i¢in islev kodu 0x06 (Tek Kayit Yaz) kullanilir.
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UNIVERSAL ROBOTS 13.11 Kurulum — MODBUS istemci G/C Ayarlari

Sinyal adresini ayarla

Bu alanda uzak MODBUS sunucusunun adresi gosterilir. Farkli bir adres se¢mek
i¢in ekran tus takimini kullanin. Gegerli adresler {ireticiye ve uzak MODBUS biri-

minin yapilandirmasina gore degisir.

Sinyal adini ayarla

Kullanici, ekrandaki klavyeyi kullanarak, sinyale bir ad verebilir. Sinyal, program-
larda kullanuldiginda bu ad kullanilir.

Sinyal degeri
Burada, sinyalin o anki degeri gosterilir. Kayit sinyalleri icin bu deger isaretsiz
tamsay olarak ifade edilir. Cikis sinyallerinde, diigmeyi kullanarak istenen sinyal
degeri ayarlanabilir. Kayit ¢ikisi igin yine, birime yazilacak deger isaretsiz tamsay1

olarak saglanmalidir.

Sinyal baglanti durumu

Bu simge, sinyalin dogru okunabilir/yazilabilir oldugunu (yesil) ya da birimin bek-
lenmedik sekilde yanit verdigini veya ulasilamaz oldugunu (gri) gosterir. Bir MOD-
BUS istisna yanit1 alindiginda, yanit kodu goriintiilenir. MODBUS-TCP Istisna yamitlari:

E1: YASAK ISLEV (0x01) Sorguda alinan fonksiyon kodu, sunucu (veya bagimh
birim) i¢in izin verilebilir bir eylem degildir.

E2: YASAK VERI ADRESI (0x02) Sorguda alinan fonksiyon kodu, sunucu (veya
bagimli birim) icin izin verilebilir bir eylem degildir; girdiginiz sinyal adresi-
nin uzak MODBUS sunucusunun ayarlarma uygun olup olmadigini kontrol
edin.

E3: YASAK VERI DEGERI (0x03) Sorgu veri alaninda bulunan bir deger, sunucu
(veya bagimli birim) i¢in izin verilebilir bir deger degildir, girilen sinyal degerinin
uzak MODBUS sunucusundaki belirtilen adres igin gegerli olup olmadigini

kontrol edin.

E4: BAGIMLI CIHAZ ARIZASI (0x04) Sunucu (veya bagimli birim), istediginiz ey-

lemi gergeklestirmeye calisirken, kurtarilamayacak bir hata olustu.

E5: ONAY (0x05) Uzak MODBUS birimine gonderilen programlama komutlariyla

birlikte 6zellestirilmig kullanim.
E6: BAGIMLI CIHAZ MESGUL (0x06) Uzak MODBUS birimine gonderilen prog-
ramlama komutlariyla birlikte 6zellestirilmis kullanim, bagimli birim (sunucu)

su an yarutlayamiyor.

Gelismis Secenekleri Goster

Bu onay kutusu, her bir sinyale iliskin gelismis secenekleri gosterir/gizler.
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Gelismis Secenekler

Giincelleme Siklig1: Bu menti, sinyalin giincelleme sikligini degistirmek i¢in kullanilabilir.

Giincelleme siklig1, sinyal degerini okumak veya yazmak iizere uzak MOD-

BUS birimine istek gonderilme sikligini ifade eder. Frekans 0 olarak ayarlandiginda,

modbus istekleri bir modbus_al_sinyal_durumu, modbus_ayarla_cikis_kaydi ve mod-
bus_ayarla_cikis_sinyali komut dosyasi islevi kullanilarak istek {izerine basglatilir.

Bagimli Birim (Slave) Adresi: Bu metin alani, belirli bir sinyale karsilik gelen istekler
i¢in belirli bir bagiml1 birim (slave) adresi ayarlanmasi amaciyla kullanlabilir.
Deger, 0-255 araliginda (sinirlar dahil) olmalidir ve varsayilan 255'tir. Bu degeri
degistirirseniz, bagiml birim (slave) adresi degistirildigi durumdaki fonksi-
yonunu dogrulamak amactyla MODBUS cihazinin kilavuzuna basvurmaniz
onerilir.

Yeniden baglanma sayisi: TCP baglantisinin kapanip ve tekrar baglanma sayisi.

Baglant: durumu: TCP baglanti durumu.

Yanut siiresi [ms: ] Modbus isteginin gonderilmesiyle yanitin alinmas: arasindaki
siire - bu ancak iletisim etkin oldugunda gtincellenir.

Modbus paketi hatalari: Alinan paketler arasindan hata igerenlerinin sayisi (6rnegin
gecersiz uzunluk, eksik veriler, TCP soket hatasi).

Siire agimlary: Yanitlanmayan modbus talebi sayist.

Istek bagarisiz oldu: Gegersiz soket durumundan dolay1 génderilemeyen paketlerin

say1sl.

Gegerli frek.: Istemci (ana) sinyal durum giincellemelerinin ortalama siklig1. Bu deger,
sinyalin sunucudan (veya bagiml birimden) bir yanit aldig1 her defasinda tek-

rar hesaplanur.

Tiim sayaglar, 65535’e kadar artarak sayar ve sonra doniip 0’a kadar geri sayar.
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UNIVERSAL ROBOTS 13.12 Kurulum — Ozellikleri

13.12 Kurulum — Ozellikleri

& Dosya 10:41:51 CCCC O
Program | Kurulum | Hareket Ettir | G/C | Gunluk |

TCP Yapilandirmasi Ozellikler

Montaj
Qa8

G/C Ayarlan

- Giivenlik
(=

Degiskenler

MODBUS

Ozellikler

Taban
Arag

Tastyici Takibi /
EtherMNet/IP |_':
PROFINET

Varsayilan Program

H Yiikle/Kaydet

.
Yeni Nokta = Satir - Diiz...
-

Bir robot programinin alt kistmlarinin, robot kolunun tabanmin disindaki 6zel nes-
nelere gore gergeklestirilmesi gereken hareketlerden olugmasi, genel bir senaryo-
dur. Bu nesneler; tezgahlar, bagska makineler, is parcalari, konveyorler, paletler, viz-
yon sistemleri ve genellikle robot kolunun ¢evresinde bulunan boslar veya sirurlar

olabilir.

Bir konsept olarak Ozellik temelde gelecekte referans olmast igin bir adla tanimlanmis
olan boyle bir nesnenin temsili ve robot tabanina gore alt1 boyutlu pozudur (konum
ve yonil).

Robotun her zaman, her birinin pozu, robot kolunun yapilandirmasinin kendisi

tarafindan tanimlanmis olan 6nceden tanumli iki 6zelligi vardir:

Taban: 6zellik orijini, robot tabaninin merkezinde olarak bulunur (bakin sekil
13.1)

Arag: ozellik orijini, gecerli TCP'nin merkezinde olarak bulunur (bakin sekil
13.2)

Kullanici tanimh 6zelliklerin pozlars, is alanindaki konumlari tanimlamak i¢in takimin
(TCP) gegerli pozunu kullanan benzersiz ve kolay anlasilir bir yontemle kullanici
tarafindan tanimlanmistir. Bu, kullanicinin, 6rnegin Serbest siiriis modunu kulla-
narak veya robotu istenilen poza getirmek icin iterek 6zelliklerin konumlarini ayar-
layabilecegi anlamina gelir.

Ozellik pozunu tanimlamak igin iig farkl strateji vardir (Nokta, Satir ve Diizlem).
Belli bir uygulamanin en iyi stratejisi, nesne tipine ve hassasiyet kosullarina baghdir,
ancak o 6zel nesne i¢in uygulanabiliyorsa, genellikle daha fazla giris noktasina da-

yali bir 6zellik (Satir ve Diizlem) tercih edilmelidir.
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Sekil 13.1: Taban 6zelligi Sekil 13.2: Takim (TCP) dzelligi

Ornegin dogrusal bir konveydriin yoniinii tanimlamak igin, sadece bir Nokta 6zelligiyle
bu miimkiindiir, ancak genel olarak dogrusal bir yondeki hareketin konsepti bir
Satir 6zelligiyle daha dogru olur ve daha iyi temsil edilir. Bir Nokta ozelligini
kullanarak bir konveyoriin yoniini tanimlamak igin, TCP'nin konveyor hareketi
yoniinde ¢evrilmesi gerekir. Yon i¢in daha fazla dogruluk, onun yerine olabildigince
fazla fiziksel ayrilikla bir Satir 6zelliginin iki noktas1 tanimlanarak saglanir.

Ornegin bir tezgahin pozunu tanimlamak igin daha fazla nokta kullanmak, yoniin

tek bir TCP'nin yonii yerine konumlara dayali oldugu ve tek bir TCP yoniinii yiiksek

hassasiyetle yapilandirmanin genellikle daha zor oldugu anlamina gelir. Bir 6zelligi

tanimlamanin farkli yéntemlerini uygulamanin bir aciklamasiiginbakin (kisimlar: 13.12.2),
(13.12.3) ve (13.12.4).

13.12.1 Bir 6zelligi kullanma

Kurulumda bir 6zellik tanimlandiginda, robot hareketleri (Hareket Ettir L ve Hare-
ket Ettir P komutlari) ile 6zellik arasinda iliski kurmak ig¢in ona robot
programindan referans verilebilir (bakin kisim 14.5). Bu, bir ro-
bot programinin, 6rnegin birden fazla robot istasyonu oldugu veya bir nesne, bir
programin ¢alisma siiresi sirasinda dinamik olarak hareket ettirildigi veya sahnede
kalic1 olarak hareket ettirildigi zaman kolayca adapte edilmesini saglar. Belli bir
nesnenin referans verilen 6zelligi dogrudan ayarlanarak, nesneye gore olmasi ge-
reken programin tiim hareketleri de ona gore hareket ettirilir. Bunun 6rnekleri i¢in
bakin (kisimlar 13.12.5) ve (13.12.6).

Itilebilir olarak yapilandirilmis olan 6zellikler ayrica robot Hareket Ettir sekme-
sinde (kisim 13.1) veya Poz Diizenleyicisi ekraninda (bakin 12.2) manuel
olarak hareket ettirilirken de yararli bir alettir. Bir referans gercevesi olarak bir 6zel-
lik secildiginde, secilen 6zellik alaninda gecis ve dontislerin Aleti Hareket Ettir
diigmeleri (bakin 13.1.2) ve (13.1.3) calisir ve TCP koordinatlarimin gecerli
degeri, ekranin TCP kisminda goriintiilenir. Ornegin bir tezgah bir ézellik olarak

Telif hakki © 2009-2018 Universal Robots A/S’ye aittir. Tim Haklar Sakhdir.

tanimlandig1 ve Hareket sekmesinde referans olarak segildiginde, yukari/asag1,
sola/saga, ileri/geri gecislerinin ok diigmeleri robotu tezgaha gore bu yonlerde
hareket ettirir ve TCP'nin gosterilen koordinatlar1 da tezgahin cercevesinde olur.

Yeniden Adlandir

Bu diigme bir 6zelligin adini degistirmeyi saglar.

Surim 3.5.5 1I-53 CB3



Telif hakki © 2009-2018 Universal Robots A/S’ye aittir. Tim Haklari Sakhdir.

UNIVERSAL ROBOTS 13.12 Kurulum — Ozellikleri

Sil

Bu diigme, secili 6zelligi ve varsa, tiim alt 6zellikleri siler.

Eksenleri Goster

Secili 6zelligin koordinat eksenlerinin, 3B grafik tizerinde gortiniir olmasini isteyip
istemediginizi se¢in. Yapilan tercih, bu ekran ve Hareket Ettir ekrani i¢in gegerlidir.

Yavas tempoda calistirilabilir

Secili 6zelligin itilebilir olup olmadigini segin. Bu tercih, ilgili 6zelligin Hareket Ettir

ekranindaki 6zellik meniisiinde goriiniip gériinmeyecegini belirler.

Degisken
Secili 6zelligin bir degiskenle birlik kullanilip kullanilamayacagini segin. Bu segenek
etkinse, robot programlarimi diizenlerken, 6zellik adini izleyen “_var” ifadesi ile ad-
landirilan bir degisken kullanilabilir; bir programda bu degiskene yeni bir deger
atanabilir ve sonra da 6zelligin degerine bagl olarak gecis noktalarmi denetle-
mek i¢in kullanilabilir. Ona bagl herhangi bir hareket komutunun hareketi, 6zel-
lik degistirilirken giincellendiginde, bir 6zelligin de degisken olarak isaretlenmesi
gerekir. Degisken olarak isaretlenmediginde, gecis noktas1 tanim sirasindaki poza

gore olur.

Bu noktayi degistir
Secili 6zelligi ayarlamak veya degistirmek i¢in bu diigmeyi kullanin. Hareket Ettir

sekmesi (kisim 13.1) goriiniir ve 6zelligin yeni bir konumu ayarlanabilir.

Robotu buraya getir

Bu diigmeye basildiginda robot kolu segili 6zellige dogru hareket eder. Bu hareke-
tin sonunda, 6zelligin ve TCP'nin koordinat sistemleri ¢akisir.

13.12.2 Yeni Nokta

Kuruluma nokta 6zelligi eklemek igin bu diigmeye basin. Nokta 6zelligi genellikle
robot kolunun bir giivenlik sinir1 veya kiiresel baslangi¢ yapilandirmasi tanimlanirken
secilir. Bir nokta 6zelliginin pozu, o noktadaki TCP'nin konum ve yo6nii olarak

tanimlanir.
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O Dosya 10:41:56 CcCcccC O
Program | Kurulum | Hareket Ettir | G/C | Gunluk |

TCP Y land
pindrmast | Nokta 1 [ veniden Adan | 2]
Montaj -
] Q8

G/C Ayarlan
2, Giivenlik

Degiskenler

MODBUS

Ozellikler

Taban
Arag

* [Nokta 1]

Tasiyici Takibi ]-: ) 4
EtherNet/IP | :

PROFINET

\Varsayilan Program

Yiikle/Kaydet Eksenleri gdster
‘Yavas tempoda ¢alistinlabilir
[] Degisken

Buraya tasi || Bu noktayi degistir

13.12.3 Yeni Satir

Kuruluma ¢izgi 6zelligi eklemek icin bu diigmeye basm. Satir 6zelligi genellikle,
ornegin konveyor takibi kullanildiginda, robotun izlemesi gereken satirlar: tanimlamak
i¢in secilir. Bir [ satir1, 13.3 seklinde gosterildigi gibi, iki nokta ozelligi p1 ve p2
arasindaki bir eksen olarak tanimlanir.

Sekil 13.3: Satir 6zelliginin tanimi

Birinci noktadan ikinci noktaya dogru yoénlendirilen bu eksen, ¢izgi koordinat sis-
teminin y eksenini olusturur. Z ekseni, p1’in z ekseninin satira dikey olan dtizle-
mine yansitilmasiyla tanimlanir. Satir koordinat sisteminin konumu, p1 konumuyla

aynidir.
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O Dosya 10:42:05 CCCcC O
Program | Kurulum | Hareket Ettir | G/C | Gunluk |

TCP Yapiland
R Sat| r 1 Yeniden Adlandir E
Montaj -
Q|8

G/C Ayarlan
., Givenlik
Degiskenler
MODBUS

Ozellikler

Taban
Arag

¢ /[atr 1]
# Nokta_1
¥ Nokta_2 ‘ %
Tasiyicl Takibi :
EtherMet/IP --—
PROFINET

Varsayilan Program Eksenleri goster Buraya tasi

Yiikle/Kaydet Yavas tempoda galistinlabilir
[] Degisken

13.12.4 Yeni Diizlem

Kuruluma diizlem 6zelligi eklemek i¢in bu diigmeye basin. Diizlem 6zelligi ge-
nellikle yiiksek hassasiyetli bir ¢cerceve gerektiginde, 6rnegin bir vizyon sistemiyle
calisirken veya bir tezgaha gore hareketler yaparken segilir. Diizlem, ti¢ alt nokta
ozelligiyle tanimlanir. Koordinat sisteminin pozisyonu, ilk alt noktanin pozisyo-
nuyla aynidir. Z ekseni diizlem normalidir ve y ekseni, ilk noktadan ikincisine
dogru yonlendirilir. Z ekseninin pozitif yonii, diizlemin z ekseni ile birinci nok-
tanin z ekseni arasindaki ac1 180 dereceden az olacak sekilde ayarlanur.

@ Dosya 10:42:14 CCCC O
Program | Kurulum rHareket Ettir | GIC Gl.'lnI|I|k|

TCP Yapiland - | -
e Duzlem 1 Yeniden Adlandir E
Montaj -
QQe

G/C Ayarlan
., Gavenlik
Degiskenler
MODBUS

Bzellikler

Taban
Arag
¢ & Diizlem 1]
¥ Nokta_l
¥ Nokta_2
¥ Nokta_3

Tagiyicl Takibi ’_//l
EtherNet/IP
PROFINET

v| Eksenleri goster
Varsayillan Program —| g Buraya tasi

—| ¥l Yavas tempoda calistinlabilir

) [»] |[lDedisken
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13.12.5 Ornek: Bir programi ayarlamak icin bir 6zelligi manuel olarak giincel-

leme

Robot Programi

Hareket Ettir J wpd

Sl

.. -
Hareket Ettir L # Ozelligi: w?

wpl
wp2
wp3
wp4

Bir robot programinin birden fazla kisminin bir tezgaha goreli oldugu bir uygu-
lama diisiintin. 13.4 seklinde bu durum, wp1 ile wp4 arasindaki gegis noktalarindan

hareket olarak gosterilmistir.

(-
wpl

@
wp3

P1

Sekil 13.4: Ozellik degistirilerek manuel olarak giincellenen bir 6zellik diizlemine gére dort gegig noktalt

basit program

Programin, sadece tezgahin konumunun biraz farkli olabilecegi birden fazla ro-
bot kurulumu i¢in yeniden kullanilmasi, uygulamanin sartlarindan biridir. Tezgaha

gore hareket ayrnidir.

Kurulumda tezgahin konumunu bir P1 6zelligi olarak tamimlayarak ve Degisken
olarak se¢ilmesini saglayarak, diizleme gore yapilandirilmis olan ve bir Hareket Et-
tir L komutu olan program, sadece kurulum, tezgahin gecerli konumuyla giincelle-
nerek ek robotlara kolayca uygulanabilir.

Konsept, kurulumlar arasinda ¢aligma alanindaki bir alma, birakma veya diger her-
hangi bir kritik yerde fark gortilse bile, birden fazla robot tizerinde ayni gorevi
¢ozebilecek esnek bir programi gerceklestirmesi icin herhangi bir sayida Ozellik

i¢in gegerlidir.

13.12.6 Ornek: Bir 6zellik pozu dinamik olarak giincelleniyor

Robotun 13.5 seklinde oldugu gibi, belli bir gorevi ¢dzmek i¢in bir tezgahin tisttindeki
belli bir desende de hareket etmesi gerektiginde benzer bir uygulama diistiniin.

Simdi P1’ye goreli olan hareketin birkag kez, her defa bu 6rnekte Y yoniinde 10 cm
olarak ayarlanmis olan o ofsetiyle tekrarlanmasi gerektigini diistintin (bakin sekil
13.6, ofset O1 ve O2). Bu, degisken 6zelligini maniple etmek i¢in, 6rnegin poz_ekle()
veya poz_ge¢() komut dosyasi islevleri kullanilarak gergeklestirilebilir.

Ayrica sadece bir ofset eklemek yerine, program calisirken tamamen farkl bir 6zellige
gecmek de miimkiindtir. Bu, Hareket Ettir L komutu P1_var referans 6zelliginin P1
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UNIVERSAL ROBOTS 13.13 Tastyici Takibi Ayari

wp2 @ wpl

X

wp3

P1

wpd

Sekil 13.5: Bir diizlem sekline gore dort gecis noktali bir Hareket Ettir L komutu

Robot Programi
Hareket Ettir J
wpl
y = 0.01 ﬁ;"'@i"uv .
o=7pI[0,vy,0,0,0,0] \ @ ¢
Pl_var = pose_tran§(Pl_var, o) ifwf”ﬂﬁs P
Hareket Ettir L # Ozelligi: P1_ wps Bf‘iu "
wpl ety °
wp2
wp3
wp4

Sekil 13.6: Bir ofseti diizlem 6zelligine uygulama

ve P2 seklindeki iki diizlem arasinda gegis yapilabilen asagidaki 6rnekte gosterilmistir
(bakin sekil 13.7).

Robot Programi
Hareket Ettir J /
S1 wpl

if (dijital_giris[0]) sonre e o .
Pl_var = Pl 5
else w3
Pl_var = P2 @
Hareket Ettir L # Ozellidi: -
wpl
wp2
wp3 P1 P2
wp4

Sekil 13.7: Bir diizlem 6zelliginden digerine gecis

13.13 Tasiyici Takibi Ayari

Bir tastyic1 kullanildiginda robot, hareketini takip edecek sekilde yapilandirilabilir.

Tasiyic1 Takibi Ayari, robotu dogrusal ve dairesel tastyicilarin yaninda mutlak ve
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artan kodlayicilarla da ¢alisacak sekilde yapilandirma seceneklerini sunar.

Tastyici Parametreleri

Artan: kodlayicilar, 0 ile 3 arasindaki dijital girislere baglanabilir. Dijital sinyalle-
rin kodunu ¢6zme, 40kHz ile ¢alisir. Bir Tiimlev kodlayicisi (iki giris gerekti-
rir) kullanildiginda robot, tasiyicinin hiziyla birlikte yoniinii de belirleyebilir.
Tastyicinin yonii sabitse, tasiyicinin hizini belirlemek icin C1kan, Diisen veya
Cikma ve Diisme kenarlarindan birini algilayan tek bir giris kullanilabilir.

Mutlak: kodlayicilar, bir MODBUS sinyaliyle baglanildiginda kullanilabilir. Bunun
igin, (kisim 13.11) altinda bir dijital MODBUS giris kaydinin 6nceden

yapilandirilmasi gerekir.

Dogrusal tasiyicilar

Dogrusal bir tasiyici segildiginde, tasiyicinin yoniinii belirlemek igin, kurulumun
Ozellikler kisminda bir satir 6zelliginin yapilandirilmasi gerekir. Cizgi 6zelliginin,
tastyicinin yoniine paralel olmasi ve hat 6zelligini tanimlayan iki noktanin arasinda
biiyiik bir mesafe olmas: gerekir. Iki nokta programlanirken alet sikica tastyicinin
kenaria yerlestirilerek, ¢izgi 6zelliginin yapilandirilmas: 6nerilir. Satir 6zelliginin

yonii, tastyicinin hareketinin tersineyse, Yonii ters ¢evir diigmesini kullann.

Metre basina isaret alani, tastyici bir metre gittiginde kodlayicinin olusturdugu

isaret sayisi olarak kullanilr.

kodlayic1 turu basina isaret

27t - kodlayici diskinin radyusu[m] (13.1)

Metre basina isaret =

Dairesel tasiyicilar

Bir dairesel tasiyic1 takip edildiginde, tasiyicinin (dairenin) merkez noktas: tanimlanmalidir.
Bunu, kurulumun $ekiller kisminda bir nokta seklini tanimlayarak yapin. Devir
basina isaretin degeri, tasiyic bir tam tur déndiigiinde kodlayicinin olusturdugu
isaret sayis1 olmahdir. Alet yoniiniin, tasiyiciya gore olmas: gerektiginde, Aleti
tasiyicryla dondiiriin onay kutusunu isaretleyin (6rnegin alet, tasiyiciya gore di-
key oldugunda, hareket sirasinda dikey olarak kalir). Yoniin gezinge tarafindan

kontrol edilmesi gerekiyorsa, isaretini kaldirin.
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UNIVERSAL ROBOTS 13.14 Kurulum— Varsayilan Program

13.14 Kurulum— Varsayilan Program

& Dosya 10:41:48 CCCC O
Program | Kurulum | Hareket Ettir | G/C | Gunluk |
TCP Y. land
AL L Varsayilan Program Ayarla
Montaj
Varsayilan Program Dosyasi
G/C Ayarlan
Robot calistinldiginda varsayilan bir programi otomatik olarak yikleyin

- Giivenlik .

= [[]varsaylan programi yiikle:
Degiskenler
MODBUS

Varsayilan Program Sec |
Hegllikley . Asagidaki Otomatik Baslatma segenegi de etkinlestinilmisse, gl¢ agildijinda robot
. ~ hareket etmeye baslayabilir!

Tasiyicl Takibi
EtherNet/IP s YT |:
PROFINET

Otomatik Baslat

eyl I Ana gii¢ aglldiginda, robotu otomatik olarak baslatin

E‘ Yiikle/Kaydet A Robot, freni agma prosedirinden dolay hareket edebilir!
Robotun otomatik frenini birakma
Agik =Di.lnput= |v| lkenar I:

Bu ekran, varsayilan bir programi otomatik olarak yiikleme ve baglatma ve giig
acildiginda robot kolunu otomatik olarak baslatma ayarlarini igerir.

UYARI:

Otomatik olarak yiikle, otomatik olarak baslat ve otomatik olarak
calistirin tamamu etkinlestirildiginde robot, giris sinyaliyle secilen
sinyal seviyesi eslesiyorsa, yani bu durumda kenarin segilen
sinyal seviyesine gecisi gerekmiyorsa, kontrol kutusu baslatilir
baslatilmaz programi calistirir. Tipik kurulumlarda giris sinyal-
leri varsayilan olarak diisiik olup, programin harici bir sin-
yal tarafindan tetiklenmeden, otomatik olarak ¢alismasina neden
oldugundan, sinyal seviyesi Diisiik olarak ayarlandiginda daha
dikkatli olunmasi gerekir.

Varsayilan Programi Yiikleme

Denetim kutusunun giicii agildiginda yiiklemek igin varsayilan bir program segilebilir.
Ayrica varsayilan program, Programi Calistir ekranina (bakin 11.4) girildigi
ve hicbir program yiiklenmediginde de otomatik ytiklenir.

Varsayilan Programi Baslatma
Varsayilan program, Programi Calistir ekraninda otomatik olarak baslatilabilir. Var-
sayilan program ytikliiyse belirtilen harici giris sinyali kenar gecisi algilanirsa, prog-
ram otomatik olarak baslatilabilir.
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Not: Baslatma sirasinda akim giris sinyalinin seviyesi tanimlanmamustir ve baglatmada
sinyal seviyesine uygun bir gecis se¢gme, programi hemen baslatacaktir. Ayrica Prog-
rami Calistir ekranindan ¢ikildiginda veya Panoda durdurma diigmesine basildiginda,
calistir digmesine tekrar basilana kadar otomatik baslatma 6zelligi devre dis1 birakalir.

Otomatik Baslatma

Robot kolu otomatik olarak baslatilabilir, 6rnegin kontrol kutu baglatildiginda. Be-
lirtilen harici giris sinyal kenar1 gegisinde, robot kolu goriiniir ekrana bakilmaksizin

tam baglatilir.

Baslatmanin son asamas, freni birakmadir. Robot frenleri a¢tiginda biraz hareket
eder ve ses ¢ikartir. Ayrica yapilandirilmis montaj, sensor verilerine gore algilanan
montajla eslesmediginde, frenler otomatik olarak birakilamaz. Bu durumda robo-

tun basglatma ekranindan manuel olarak baslatilmasi gerekir (bakin 11.5).

Not: Baslatma sirasinda akim giris sinyalinin seviyesi tamimlanmamustir ve baglatmada

sinyal seviyesine uygun bir gecis se¢me, programi hemen baslatacaktir.

13.15 Gunluk Sekmesi

@ Dosya 10:42:15 CCCC O
r Program r Kurulum r Hareket Ettir W Gianlik
Okunan Degerler Eklem Yuku

Denetleyici Sicakld 0,0 °C Taban OK l 0,0V
AnaVolta 48,0 V omuz oK - 0,0V

ort. Robot Giicll 5w Dirsek oK - DoV

Robot Akim| 22 A Bilek 1 oK . 0,0V

G/G Akimi 0A Bilek 2 oK e 0,0V

Arac Akimi 0ma Bilek 3 oK . 0,0V
E92017-12-12 10:42:16 L@ [ & [[o] | Temizle

A 2017-12-12 10:40:43.008 RobotInterface C102A0: Gercek Robot bagli degil - Robot Benzetimi Olusturuluyor | =

LI

Robot Saghgi Ekranin iist yarisi, robot kolunun ve kontrol kutusunun saghik du-
rumunu gosterir.

Sol béliimde robotun denetim kutusuyla ilgili bilgiler gosterilirken, sag boliimde
de her bir robot eklemi hakkinda bilgiler gosterilir. Her bir robot eklemi i¢in motor
ve elektronik parcalarin sicaklig1, eklem yiikii ve eklemdeki voltaj bilgileri gosteri-
lir.
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UNIVERSAL ROBOTS 13.16 Yiikle Ekrani

Robot Giinliigili Ekranin alt yarisinda giinliik mesajlar1 gosterilir. Tk siitun, giinliik
girisinin 6nem derecesini kategorize eder. Ikinci siitun, mesajin gelis saatini goste-
rir. Sonraki siitun, mesajin gonderenini gosterir. Bu sirada son siitun, mesajin ken-
disini gosterir. Mesajlar, derecesine tekabiil eden gecis diigmeleri secilerek stiziile-
bilir. Ustteki sekil artik bilgiler ve uyar1 mesajlar siiziiliirken hatalarin gériintiile-
necegini gosterir. Baz1 giinliik mesajlari, daha fazla bilgi saglamak icin tasarlanmus;
buna gtinliik girisi segilerek erisilebilir.

13.16 Yukle Ekrani

Bu ekranda, yiiklenecek programi segebilirsiniz. Bu ekranin iki stirimii vardir:
Biri, yalnizca program ytikleyip bu programi ytriitmek istediginizde kullanilir;
digeriyse aslinda bir dosya programimi diizenlemek istediginizde kullanilir.

NOT:
Bir programin USB diskten calistirilmasi onerilmez. Bir USB
siiriiclistinde sakli bir programi ¢alistirmak igin, 6nce onu ytikle-

yin ve Dosya meniisiindeki Farkl1 Kaydet... secenegini kullana-

rak yerel programlar klasoriine kaydedin.

Buradaki temel fark, kullanicinin gergeklestirebilecegi eylemlerdir. Temel yiikleme
ekraninda kullanic yalnizca dosyalara erisim saglayabilir; bunlar1 diizenleyemez

ya da silemez. Ayrica, kullanicinin programlar klasoriinden inilen dizin yapisindan
ayrilmasina izin verilmez. Kullanici bir alt dizine inebilir, ancak programlar klasoriinden

daha ytiiksege gidemez.

Bunedenle, tiim programlarin programlar klasoriine ve/veya programlar klasorii altindaki
alt klasorlere yerlestirilmesi gerekir.
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UNIVERSAL ROBOTS

Ekran diizeni

Program Yiikle O
Gegerli Dizin: |Jhomefdockerfprograms |'| | ir || & |
[ 7 aBcoEUp
[ 7 startascoE.urp
Dosya ad: l |
Filtre: |Un|\.rersal Robots Program dosyalar |V|

Bu resim, gegerli ytik ekranimni gosterir. Asagidaki 6nemli alanlardan ve diigmelerden

olusur:

Yol gecmisi Yol ge¢misi, mevcut konuma goétiiren yollarin bir listesini gosterir.
Bir baska deyisle, bilgisayarin kok dizinine kadar tiim ana dizinler gosterilir. Bu-
rada farkina varacaginiz nokta, programlar klasorti tizerindeki tiim dizinlere erisim
saglayamayabileceginizdir.

Listeden bir klasor adi segildiginde, yiikle iletisim kutusu degiserek dizinindedir
ve onu dosya se¢im alaninda goriintiiler (bakin 13.16).

Dosya segim alani lletisim kutusunun bu alaninda asil alanin igerigi mevcuttur.
Kullaniciya, dosya adi tiklatarak dosya se¢gme veya adinu ¢ift tiklatarak dosyay:

agma segenegi verir.

Dizinler, yaklasik 0,5 sn basili tutularak segilir. Bir klasore inme ve igerigini sunma,
tizeri bir kez tiklanarak gergeklestirilir.

Dosya filtresi Dosya filtresi kullanilarak, gosterilecek dosyalar istenen dosya tirle-
riyle smirlandirilabilir. Dosyalar1 Yedekle secildiginde, dosya se¢imi alaninda her
programin, .o01d0 en yeni dosya, . 01d9 ise en eski dosya oldugu en son 10 kayith

konum goriinttilenir.

Dosya alani Burada su an secilen dosya gosterilir. Kullanici, alanin saginda bu-
lunan klavye simgesini tiklatarak dosyanin adini elle girebilir. Bu, bir ekran klav-

yesinin acilmasini saglar ve kullanici, dosya adin1 dogrudan ekrana girebilir.

Sirim 3.5.5

II-63 CB3

Telif hakki © 2009-2018 Universal Robots A/S’ye aittir. Tim Haklar Sakhdir.



Telif hakki © 2009-2018 Universal Robots A/S’ye aittir. Tim Haklari Sakhdir.

UNIVERSAL ROBOTS 13.17 Calistir Sekmesi

Ac diigmesi Ac¢ digmesi tiklandiginda, secili durumdaki dosya agilir ve 6nceki

ekrana geri doniiliir.

iptal diigmesi Iptal diigmesini tiklatmak, gecerli yiikleme iglemini iptal eder ve

ekranin bir 6nceki goriintiiye gecmesini saglar.

Eylem diigmeleri Bir dizi diigme, kullaniciya normalde geleneksel bir dosya iletisim
kutusunda bir dosya adi sag tiklanarak erisilebilecek eylemlerin bazilarini gerceklestirme
imkani verir. Buna, dizin yapisinda yukariya ve dogrudan program klasoriine dogru

hareket etme yetenegi eklenir.

¢ Ust: Dizin yapisinda yukari gikar. Diigme, iki durumda etkinlestirilmez: gegerli
dizin, iist dizinse veya ekran, sinirli modundaysa ve gegerli dizin, program

klasoriiyse.
e Program klasortine git: Ana klasore gider.

¢ Eylemler: Dizin olusturma, dosya silme vb. eylemler.

13.17 Calistir Sekmesi

& Dosya 10:41:19 CCCC O
f(;allstlr rHareketEttir G/C Gunlﬂk|

UNIVERSAL
ROBOTS

Dediskenler

Program: ABCDE

Durum: Durduruldu

Zaman: 0000d00h02m01.624s

(>

Bu sekme, miimkiin olan en az sayida diigme ve segenekle, robot kolunun ¢ok
basit bir yolla ¢alistirilmasina olanak saglar. Robotu 6nceden &zel olarak yazilmig
programlari calistirabilen bir alet haline getirmek i¢in, PolyScope’un programlama
bolimiinii koruyan parolayla (bakin 15.3) birlikte kullanildiginda yararl ola-
bilir.

Ayrica bu sekmede varsayilan bir program otomatik olarak ytiklenebilir ve harici
girig sinyali kenar gecisine dayali olarak baslatilabilir (bakin 13.14). Varsayilan
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bir programi otomatik yiiklemeyle baslatma ile gii¢ verildigince otomatik olarak
baslatmanin kombinasyonu, érnegin robot kolunu diger makinelere entegre etmek

icin kullanilabilir.
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14.1  Yeni Program

& Dosya 10:41:22 CCCC O
fProgram [ Kurulum | Hareket Ettir | G/C | Gunlik |

Yeni Program

Dosyadan Yukle

Program Yikle

Sablon Kullan

Al ve Yerlestir

Bos Program

Yeni robot programi, bir sablondan veya varolan (kayitl) bir robot programindan
baslayabilir. Sablonlar genel program yapisini saglayabilir ve boylece, yalnizca prog-
ramin ayrintilarinin doldurulmas: gerekir.
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14.2 Program Sekmesi

& Dosya 10:41:22 CCCC O
f Program | Kurulum | Hareket Ettir | G/C | Gunluk |
<unnamed= f Komut rGrafik r‘(apl rDegiskenler \

WV Robot Program

Program

@ Soldaki pencere, program agacini gosterir,

# Program agacinda gezinmek igin ller ve Gen dudgmelerini
leullarin.

@ Program agacin dedistirmek icin ¥api sekmesini kullanin,

[] Baslatma {ncesi Dizisi Ekle
[ ] Baslangig Dedisken Dederlerini Ayarla
g‘ | - -~ = | Sonsuz Program Dénglsd

QO cratreter 1B ][] ] v o Lt cen [[fonsh |

Program sekmesi, diizenlenmekte olan gegerli programi gosterir.

14.2.1 Program Agaci

Ekranin sol tarafindaki Program Agaci, programi bir komut listesi halinde goriintiiler-
ken, ekranin sag tarafindaki alanda gegerli komutla ilgili bilgiler goriinttilenir. Gegerli
komut, komut listesi tiklatilarak veya ekranin sag altindaki Geri ve Ileri diigmeleri
kullanilarak secilir. Komutlar, Yap1 sekmesi kullanilarak eklenip ¢ikarilabilir. Prog-
ram adi komut listesinin hemen {istiinde gosterilir ve beraberinde programi hizl

kaydetmek icin kullanilabilen kiigiik bir disk simgesi bulunur.

Program agacinda, o sirada yiiriitiilen komut, 14.2.2 altinda tarif edildigi gibi

vurgulanir.
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14.2.2 Program Yiritmesi Gostergesi

& Dosya 10:41:21 CCCC O

fProgram rKurqum rHareket Ettir | G/IC | Gunlak ‘
StartABCDE fKomut rGrafik r‘(apl rDeQiskenler |

¥ Robot Programi [sebit podisyon 7]
! Sabit pozisyon
v Has:fk:t Ettir) A | veniden Adlandir
o Sta

oA

oD | Buraya tasi |

| Bu Gecis Noktasimi degi... |

Gelismis segenekleri géster []

@ 5u noktada durdur
G Yarigapla gegisme

‘ Oncesine gecis noktasi ekle ‘

g‘ |1 _____ ._| ‘ Sonrasina gecis noktasi ekle ‘ ‘ Bu gecis noktasin kaldir ‘

O cratrrer [ B] ] ] v o L cen [[ s |

Program Agaci, o sirada robotun denetleyicisi tarafindan yiiriitiilen komut hakkinda
bilgi veren gorsel ipuglarini igerir. Komut simgesinin solunda kiiciik » bir gosterge
simgesi goriintiilenir ve yiriiten komutun ad1 ve bu komutun bir alt komutu oldugu
(genellikle B>/ ¥ komut simgeleriyle tanimlanan) tiim komutlar mavi renkte vur-
gulanir. Bu, kullanicinin agactaki yiirtitme komutunu bulmasima yardimar olur.

Ornegin robot kolu bir gecis noktasina dogru hareke ediyorsa, ona tekabiil eden
gecis noktasinin alt komutu, ® simgesiyle isaretlenir ve onun adiyla ait oldugu
Hareket Ettir komutunun ad1 (bakin 14.5) mavirenkte gosterilir.

Program duraklatildiginda, programi yiirtitme gosterge simgesi, yiiriitiilmekte olan

son komutu isaretler.

Asagidaki @ simgeli diigmeye basildiginda, program agaci o sirada yiirtitiilen

veya agacta en son yliriitiilen komuta atlar. Bir program calisirken bir komut tiklandiginda,
Komut sekmesi se¢ilen komutla ilgili bilgileri goriintiilemeye devam eder. @ diigmesine
basildiginda, Komut sekmesi siirekli olarak o sirada tekrar yiiriitiilen komutlarin
bilgilerini gosterir.

14.2.3 Ara Diigmesi

Q simgeli diigme, program agacinda bir metin aramasin gerceklestirmek i¢in kul-
lanilabilir. Tiklandiginda bir arama metni girilebilir ve eslesen program diigtimleri

sar1 renkte vurgulanir. Arama modundan ¢ikmak i¢in, * simgesine basin.

14.2.4 Geri Al/Yinele Diigmeleri

Program agacinin altindaki ** ve # simgeli diigmeler, program agacinda ve onun

icerdigi komutlarda yapilan degisiklikleri geri almak ve yinelemek igin kullanilir.
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14.2.5 Program Panosu

Ekranin en alt kismi1 Pano’dur. Pano’da, programlari baglatip durdurmak, adim adim
ilerletmek ve yeniden baslatmak i¢in kullanilabilen, eski moda kasetgalara benzer
bir buton kiimesi bulunur. Hiz kaydiricist program hizini istediginiz zaman ayarla-
maniza olanak saglar; bu ayar robot kolunun hareket ettigi hizi1 dogrudan etkiler.
Ayrica hiz kaydiricist gergek zamanl olarak, robot kolunun giivenlik ayarlarini da
dikkate alarak hareket ettigi goreli huz1 gosterir. Belirtilen yiizde, ¢alisan program

i¢in gtivenlik sinirlari ihlal edilmeden ulasilabilir maksimum hizdir.

Panelin solundaki Simiilasyon ve Gergek Robot diigmeleri, programi bir simiilas-
yonda calistirmayla gercek robotu ¢alistirma arasinda gegis yapar. Simiilasyon bigiminde
calisilirken robot kolu hareket etmez ve boylece ¢arpisma sonucu kendisine veya
yakin ekipmana zarar veremez. Robot kolunun ne yapacagimdan emin degilseniz

programlari test etmek i¢in simiilasyon kullann.

TEHLIKE:

1. Oynat diigmesine basildiginda robotun ¢alisma alani disinda
kaldigimizdan emin olun. Programladiginiz hareket, bekle-
nenden farkl: olabilir.

2. Adim diigmesine basildiginda robotun ¢alisma alani disinda
kaldigimizdan emin olun. Adim d{igmesinin islevini anlamak

zor olabilir. Onu sadece kesinlikle gerektiginde kullann.

3. Programinizi her zaman hiz kaydiricisiyla hizi diistirerek test
ettiginizden emin olun. Entegrasyonu yapan kisi tarafindan
yapilan mantik programlama hatalari, robot kolunun beklen-

medik hareketlerine neden olabilir.

4. Bir acil durum durdurmasi veya koruyucu durdurma
gerceklestiginde, robot programi durur. Herhangi bir baglant:
en fazla 10° hareket ettirildigi stirece devam edilebilir. Oynat
diigmesine basildiginda robot, yavas yavas gezingeye geri gi-
der ve programu yiiriitmeye devam eder.

Program yazilirken, robot kolunun bundan dogan hareketi, 14.29 altinda agiklandig:
gibi, Grafik sekmesinde bir 3B ¢izimi kullanilarak gosterilir.

Her program komutunun yaninda kirmizi, sar1 veya yesil renkte kiigiik bir simge
bulunur. Kirmizi simge komutta bir hata oldugu, sar1 simge komutun tamamlan-
madig1 ve yesil simge de her seyin yolunda oldugu anlamina gelir. Program, ancak
tiim komutlar yesil oldugunda ¢alistirilabilir.

14.3 Degiskenler

Bir robot programi, calisma siiresi sirasinda farkli degerleri saklamak ve giincelle-
mek icin degiskenleri kullanabilir. Iki tiir degigken kullanilabilir:

CB3 1I-70 Sirim 3.5.5



14.4 Komut: Bos

UNIVERSAL ROBOTS

Kurulum degiskenleri: Bu, birden fazla program tarafindan kullanulabilir ve onlarin

adlar1 ve degerleri, robot kurulumuyla birlikte tutarhidir (bakin 13.10).

Robot ve kontrol kutusu yeniden baslatildiktan sonra kurulum degiskenlerinin

degeri korunur.

Normal program degigkenleri: Bunlar sadece ¢alisan program icin kullanilabilir ve prog-

ram durdurulur durdurulmaz degerleri kaybolur.

Asagidaki degisken tipleri kullanilabilir:

ikili Degeri Gergek veya Yanlis olan bir Boolean degiskeni.
int —2147483648 ile 2147483647 araligindaki bir tam say1 (32 bit).
kayma Ytiizen nokta numarasi (ondalik) (32 bit).

dize Karakter sirasi.

poz Kartezyen alanindaki konum ve oryantasyonu agiklayan vektor. p [x,

y, z, rx, ry, rz] seklinde yazilan oryantasyonu temsil eden ko-

num vektorii (x,y,z) ile dondiirme vektoriiniin (rx, ry, rz) bir kombi-

nasyonudur.

liste Degiskenler sirast.

14.4 Komut: Bos

& Dosya

10:41:23 CCCC O

fProgram rKurqum rHareket Ettir | G/C | Gunlak \

<unnamed=

fKnmut |/Grafik |/Yap| rDel'giskenIer |

7 Robot Programi

= <hog>

Program satirlarini buraya ekleyin

Yapi Sekmesinde, eklensbilecek ¢esitl program ifadelerini bulabilirsiniz,

| Yapi

Q=]

G Benzetim
o Gergek Robot

IE“EHE‘ Hz =——J100% | 4@ Geri || ileri B |

Program komutlariin buraya eklenmesi gerekir. Cesitli secilebilir program satirlarini

bulabileceginiz Yap: sekmesine gitmek i¢in Yap1 diigmesine basmn. Tiim satirlar be-

lirtilmeden ve tanimlanmadan 6nce program ¢alistirilamaz.

Sirim 3.5.5

II-71 CB3

Telif hakki © 2009-2018 Universal Robots A/S’ye aittir. Tim Haklar Sakhdir.



Telif hakki © 2009-2018 Universal Robots A/S’ye aittir. Tim Haklari Sakhdir.

UNIVERSAL ROBOTS 14.5 Komut: Hareket Ettir

14.5 Komut: Hareket Ettir

¢V Hareket Ettir |
¢ WV Hareket Ettir }

= Ayarla
¢ oo Palet

¢V Model: Kare | Takim Flangi Kullanin |v| °fs

% Yigindan Al

¢V Yén

¢ ¥ Segme Dizisi | -

4 il | »]

& Dosya 10:42:16 CCCC O
f Program | Kurulum [ Hareket Ettir m Gunluk |
E‘ <unnamed= fKomut rGrafik r‘(apl rDegiskenler \
= Baslangic Degisker = |
Y Aobot Program: Hareket Ettir Hareket Ettr] ||
= <hpe: Robotun gegis noktalan arasinda nasil hareket edecedini belirtin,

Asagidaki degerler, tum alt gecis noktalan igin gegerlidir ve secili hareket turtne gire

° Gegis_noktasi o

o Gegis_noktas
TCP'yi ayarlayin Eklem Hizi

0 Kosez 1 — Eklem vmesi
ey | [ em
o Kéged 1

W Palet Dizisi
o Yaklasim_1
o Model_Nokt:
= Ayarla
= Bekle

o Cikis_1 m Gegis Noktasi Ekle
Cls - Sifirlama

o Baslx_Pozx

0 Baslx_Pozx
o Hedef Pozx

Qe <>

QO cratreter 1B ][] ] v o Lt cen [[fonsh |

Hareket Ettir komutu, temeli olusturan gegis noktalar1 boyunca robotun hareketini
denetler. Gegis noktalarinin bir Hareket Ettir komutu altinda olmasi gerekir. Hare-
ket Ettir komutu, robot kolunun bu gegis noktalar1 arasinda hareket edecegi ivmeyi

ve hizi tamimlar.

Hareket Tirleri

Su ti¢ hareket tiirtinden biri secilebilir: Hareket Ettir J, Hareket Ettir L ve Hareket
Ettir P komutlarinin her biri asagida agiklanmistir.

* Hareket Ettir J, robot kolunun eklem uzayinda hesaplanan hareketleri yapar.

Her eklem denetlenerek istenen son konuma ayni anda ulagmalari saglanir. Bu
hareket tiiriiyle, arag i¢in egri bir yoriinge elde edilir. Bu hareket tiiriine uygu-
lanan ortak parametreler, hareket hesaplamalarinda kullanilacak maksimum
eklem hiz1 ve eklem ivmesi degerleridir (sirasiyla, deg/s ve deg/ s2 olarak be-
lirtilirler). Aracin gegis noktalar1 arasinda izledigi yol dikkate alinmaksizin,
robot kolunun bu gegis noktalar1 arasinda hizli hareket etmesi istenirse en uy-
gun tercih bu hareket tiirtidiir.

Hareket Ettir L, aletin gecis noktalar1 arasinda dogrusal hareket etmesini saglar.
Bu da her bir eklemin, arac1 diiz ¢izgi halindeki yoriinge {izerinde tutmak
i¢in daha karmasik bir hareket gerceklestirmesi anlamimna gelir. Bu hareket
tiirti igin ayarlanabilecek ortak parametreler, istenen arag hizi ve arag ivmesi
(sirasiyla, mm/s ve mm/ s% olarak belirtilirler) ve bunun yani sira bir 6zellik-
tir. Secilen 6zellik, gecis noktalariin ara¢ konumunun hangi 6zel araliginda

temsil edilecegini belirler. Ozellik araliklart icin Ozellikle 6nemli olan nokta,
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degisken ozellikler ve degisken gecis noktalaridir. Bir gegis noktasinin arag po-
zisyonunu, robot programi ¢alistig1 sirada degisken 6zelliginin gercek degerine
gore belirlemek gerektiginde degisken 6zellikleri kullanilabilir.

e Hareket Ettir P, sabit hizla ve dairesel gegismelerle aleti dogrusal olarak ha-
reket ettirir ve yapistirma veya dagitma gibi baz1 proses ¢aligmalarina yone-
liktir. Gegisme yaricapinin biiyiikliigii varsayilan olarak tiim gecis noktalar:

arasinda ortak bir degerdir. Kiigiik bir deger yoriingeyi keskinlestirirken, ytiksek

deger yoriingenin daha diizgiin olmasini saglar. Robot kolu ge¢is noktalar1 bo-
yunca sabit hizla ilerlerken, bir G/ islemini ya da operator eylemini bekleye-
mez. Bunun yapilmas: robot kolunun hareketini durdurabilir ya da koruyucu
bir durusa neden olabilir.

¢ Daire hareketi, dairesel bir hareket yapmak i¢in bir Hareket Ettir P'ye eklene-
bilir. Robot, hareketi gecerli konumundan veya baslangi¢ noktasindan baslatur,
dairesel yayda belirtilen bir Ge¢is Noktas1 ve dairesel hareketi tamamlayan
bir Bitis Noktasi tizerinden gecer.
Aletin yoniinii dairesel yayla hesaplamak icin bir mod kullanilir. Mod séyle
olabilir:

— Sabit: aletin yoniinii tanimlamak i¢in sadece baslangi¢ noktas1 kullanilir

- Sinirlandirilmamis: baslangi¢ noktasi, tanimlamak igin alet yontinii tanimlamak

i¢in Bitis Noktasina dontisiir

& Dosya 10:42:16 CcccC O
[ Program | Kurulum rHareket Ettir W Gunliak \
E‘ <unnamed=> fKnmut rGrafik r‘(apl rDegiskenler |
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Y ot Daire Hareketi
= < f
\a ;;Ia'@k?‘ Etizj ) Daire hareketi Ug gegis noktasiyla olusturulur: 7
Geg.g;_nc:&}as. ___| Daire Hareketi digiminden tnceki gegis Fa Y N
¢V Hareket E“"CP ~— | noktasi, gecis noktasi (1), Gecis Noktas! (2) o
° Gegis_noktasl ve Bitis Noktasi (3). . —
¢ ¥ Daire Hareketi >
© Gegis_Nokta Sabit moddayken: (
o Bitis_Noktasi Bu hareketin yonu, rebotun baslangig noktas \
= Ayarla tarafindan belirlenir, dolayisiyla robot, yénii
¢ e Palet hareketin gegis ve bitis noktalarindan gegen f
¢V Model: Kare daireye gore tutacaktir, /
o Kosel_1 o
o Kése2 1 I <]
o Kosed_1
o Kosed 1 -
¢ W Palet Dizist
o Yaklagim_1 o
o Model_Nokts Yonelim
= Ayarla
= Bekle Daireye gére yon modunu segin
@ C.'.l'(.'§‘_1 .
9o Yigindan Al @ sabit
0 Baslx Pozx
o vén = O Sinirlandinlmamis
4| I [ *
Q|- [w==->]
G Benzetim =
Hiz ==l _hoo% Geri ileri
@ Gercek Robot IE“EHE‘ = | s || » |

Paylasilan parametreler

Hareket Ettir ekraninin sag alt kosesindeki paylasilmis parametreler, robot kolunun
bir 6nceki konumundan komut altindaki ilk gecis noktasina kadar izleyecegi yok
ve buradan da sonraki her bir gecis noktasina kadar izleyecegi yol i¢in uygulanir.
Hareket Ettir komutunun ayarlari, ilgili Hareket Ettir komutu kapsamindaki son

gecis noktasindan itibaren devam eden yoriinge igin gegerli degildir.
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TCP secimi
Bu Hareket Ettir komutunun altindaki gecis noktalar: i¢in kullanilan TCP, agilan
mentiden secilebilir. Kurulumdaki kullanic1 tanimli TCP’lerle etkin TCP arasindan
birini segmek veya dogrudan takim flansini kullanmak miimkiindiir. Kullanict tanimh
bir TCP veya etkin TCP secildiginde, bu Hareket komutunun altindaki hareket, bu
dikkate alinarak ayarlanir. Takim Flansini Kullan segildiyse, hi¢cbir TCP kullanilmaz
ve bu Hareket komutunun altindaki hareket, takim flangina gore olur (yani hare-

kette higbir ayarlama yapilmaz).

Bu hareketin etkin TCP’si, programin ¢aligsma siiresi sirasinda belirlendiginde, Ayarla
komutu kullanilarak dinamik bir sekilde (bakin 14.10) veya komut dosyast
komutlar1 kullarularak ayarlanmas: gerekir. Adlandirilmis TCP’leri yapilandirma
hakkinda daha fazla bilgi icin (bakin 13.6).

Ozellik secimi
Hareket Ettir L ve Hareket Ettir P icin, gecis noktalar: belirtilirken, Hareket Ettir
komutu kapsamindaki bu gecis noktalarinin hangi 6zellik uzayinda temsil edilmesi
gerektigi secilebilir (bakin kisim 13.12). Yani, bir gegis noktas1 ayarlanirken,
program, segili 6zelligin 6zellik uzayindaki ara¢ koordinatlarimi hatirlayacaktir. Ayrintili

olarak agiklanmasi gereken birka¢ durum vardir:

Goreli gecis noktalari: Secilen 6zelligin goreli gegis noktalar: tizerinde hicbir etkisi

yoktur. Goreli hareket her zaman Taban yoniine gore gerceklestirilir.

Degisken gegis noktalarr: Robot kolu bir degisken gecis noktasina hareket ettiginde,
alet hedef konumu segili 6zellik uzayinda degiskenin koordinatlari olarak he-
saplanir. Bu nedenle, degisken bir gecis noktasi igin robot kolu hareketi, bagka
bir 6zellik secildiginde degisir.

Degisken ozellik: O anda ytiklii olan kurulumdaki 6zelliklerden herhangi biri degisken
olarak secilirse, 6zellik secimi mendiisiinde ona tekabiil eden bu degiskenler
de secilebilir. Bir 6zellik degiskeni (“_var” soneki bulunan 6zellik adiyla ad-
landirilir) segilirse, robot kolunun hareketleri (Bagil gecis noktalar1 disinda)
degiskenin, program calistig1 siradaki gergek degerine bagh olur. Ozellik degiskeninin
baslangi¢ degeri, kurulumda yapilandirilmis olan gercek 6zelligin degeridir.
Bu deger degistirildiginde, robotun hareketleri degisir.
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Speed

Cruise

Deceleration

Acceleration

Time

Sekil 14.1: Bir hareketin hiz profili. Egri, ti¢ kesime ayrilir: huzlanma, seyir ve yavaglama. Seyir asamasinin
seviyesi, hareketin hiz ayariyla belirlenirken, hizlanma ve yavaslama asamalarinin dikligi, hizlanma pa-
rametresiyle belirlenir.

14.6 Komut: Sabit Gecis Noktasi
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Q”*‘I‘ |.1 _____ ..| ‘ Sonrasina gecis noktasi ekle ‘ ‘ Bu gecis noktasini kaldir ‘

DT et

Robotun izledigi yol tizerindeki bir noktadir. Gegis noktalari, robot programinin

G Benzetim

@ Gergek Robot | 4 Geri || ileri B |

en merkezi bileseni olup, robot koluna nerede bulunmasi gerektigini bildirir. Sabit
pozisyon gegis noktasi, robot kolunun fiziksel olarak ilgili pozisyona getirilmesiyle

verilir.

Gecis noktasini ayarlama

fgili gecis noktasina iligkin robot kolu konumunu belirtebileceginiz Hareket Ettir
ekranina girmek i¢in bu diigmeye basin. Gegis noktasi, dogrusal uzayda bir Hare-
ket Ettir komutu (Hareket Ettir L veya Hareket Ettir P), altina yerlestirilmisse, bu
diigmenin basilabilir olmasi i¢in ilgili Hareket Ettir komutunda gegerli bir 6zellik

secili olmalidir.
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UNIVERSAL ROBOTS 14.6 Komut: Sabit Gecis Noktasi

Gecis noktasi adlan

Tanimlandiklarinda, gegis noktalar: otomatik olarak benzersiz bir ad alir. Ad, kul-
lanic1 tarafindan degistirilebilir. Ayni ada sahip olan gecis noktalari, konum bilgi-
lerini paylagir. Dolayisiyla bir gegis noktasinin konumunu degistirmek, aym ada
sahip olan diger tiim gecis noktalarin1 da etkiler. Ayni ada sahip olsalar bile, bi-
reysel gecis noktalari i¢in, 6rnegin harman radyusu, alet/eklem hizi ve alet/eklem
hizlanmasi gibi diger gecis noktasi bilgileri yapilandirilir.

Harmanlama

Harmanlama, robotun aralarindaki gecis noktasinda durmadan iki gezinge arasinda

takilmadan gecis yapmasini saglar.

Ornek Bir 6rnek olarak (bakin sekil 14.2), robotun su an Gegis Noktasi
1’de (WP_1) oldugu ve Gegis Noktas1 3'teki (WP_3) bir nesneyi almas1 gereken bir
alip yerlestirme uygulamasini diistiniin. Nesneyle ve diger engellerle (0) carpismay1
onlemek i¢in robotun, Gegis Noktas1 2’den (WP_2) gelen yonde yaklasmasi WP_3 ge-

rekir. Boylece, kosullar1 saglayan bir yol olusturmak icin ti¢ gecis noktasi tanitilir.

@ WP_2
WP_1

® s

Sekil 14.2: wp_1: baslangic konumu, WP_2: nokta iizerinden, WP_3: alma konumu, O: engel.

Diger ayarlar yapilandirmadiginizda robot, hareketi devam ettirmeden 6nce her
gecis noktasinda durur. Bu gorev icin WP_2’de durmak ideal degildir, ¢linkii diiz
bir doniis, kosullar: saglamakla birlikte daha az zaman ve enerji gerektirir. Hatta ilk
gezingeden ikincisine gecis, bu konumun yakininda gergeklestigi stirece, robotun
WP_2"ye tam ulasmamasi bile kabul edilebilir.

Gegis noktasi igin bir harman yapilandirilarak, Wp_2’de durdurma engellenebilir ve
robotun bir sonraki gezingeye diiz bir gecis hesaplamasina izin verir. Harmanin bi-
rincil parametresi bir radyustur. Robot, gecis noktasinin harman radyusundaysa,
harmanlamaya ve orijinal yoldan sapmaya baslayabilir. Bu, daha hizli ve daha
diizgiin hareketlere izin verir, ¢linkii robotun yavaslayip sonra tekrar hizlanmasi
gerekmez.
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14.6 Komut: Sabit Gecis Noktasi UNIVERSAL ROBOTS

Parametreleri harmanlayin  Gegis noktalariin disinda, harman gezingesini coklu
parametreler de etkiler (bakin sekil 14.3):

¢ harman radyusu (r)

¢ robotun baslangi¢ ve son hizi (sirayla p1 ve p2 konumlarinda)

* hareket saati (6rnegin bir gezinme i¢in belirli bir saat ayarlandiginda, bu ro-
botun baslangi¢/son hizin etkiler)

* harmanlamanin kaynak ve hedefi olan gezinge tipleri (Hareket Ettir L,
Hareket Ettir J)

WP_1

@ yp 3

Sekil 14.3: wp_2 tizerinde harman, radyus r, baslangi¢c harman konumu p1’te ve son harman konumu

p2’te. O bir engeldir.

Gecisme yaricap1 ayarlanirsa robot kolu gezingesi gecis noktasinin etrafina geciserek
robot kolunun ilgili noktada durmamasini saglar.

Harmanlar ¢akisamaz, dolayisiyla sekil 14.4’de gosterildigi gibi, bir 6nceki veya
sonraki gecis noktasinin bir harman radyusuyla ¢akisan bir harman radyusu ayar-
lanamaz.

Sarth harman gezingeleri Harman gezingesi, harman radyusunun ayarlandig:
gecis noktasiyla program agacinda ondan sonra gelen gecis noktasmin her iki-
sinden de etkilenir. Yani sekil 14.5’deki programda WP_1'nin etrafindaki harman,
WP_2’den etkilenir. Bu 6rnekte WP_2'nin etrafinda harmanlama yapildiginda, bu-
nun sonucu daha belirgin olur. Iki olasi bitis konumu vardir ve bunlardan hangi-
sinin harmanlama yapilacak bir sonraki gecis noktas1 oldugunu belirlemek igin ro-
botun, dijital_girisin[1] gegerli degerini, daha harman radyusuna girerken
degerlendirmesi gerekir. Bu ise, if...then ifadesinin (veya asagidaki gecis noktasimni
belirlemek i¢in gereken diger komutlarin, yani degisken gecis noktalarinin), prog-
ram sirasina bakildiginda ¢ok da kolay anlasilmayan Wp_2’e gercekten de ulasmadan
once degerlendirildigi anlamina gelir. Bir gecis noktas: bir durdurma noktasiysa ve
onu bir sonraki gegis noktasini (6rnegin G/C komutunu) belirlemek icin sartl ifa-

deler izliyorsa, robot kolu gegcis noktasinda durdugunda ytirtittilir.
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UNIVERSAL ROBOTS 14.6 Komut: Sabit Gecis Noktasi

We_1

Sekil 14.4: Harman radyus ¢akismasina izin verilmez (*).

Hareket Ettir L ;
WP_I @t
WP_1 (harman) / .
WP_2 (harman) T
if (dijital_giris[l]) sonra k

WP_F_1
else
WP_F_2

WP_F_2

Sekil 14.5: wp_I baslangi¢ gecis noktasidir ve sarth bir ifadeye bagl olarak iki potansiyel son gegis nok-
tas1 WP_F_1 ve WP_F_2 vardir. Robot kolu ikinci harmana (*) girdiginde, i f kosul ifadesi degerlendirilir.

Gezinge tipi kombinasyonlari Hareket Ettir ] ve Hareket Ettir L'nin gezinge tip-
lerinin d6rt kombinasyonunun tamami arasinda harmanlama yapmak miimkiindiir,
ancak 6zel kombinasyon, hesaplanan harman gezingesini etkiler. 4 olas1 kombinas-

yon vardir:

1. Hareket Ettir J'"den Hareket Ettir J'ye (Saf Eklem alani harman)

2. Hareket Ettir J'den Hareket Ettir L'ye

3. Hareket Ettir L’den Hareket Ettir Lye (Saf Kartezyen alani harmarn)
4. Hareket Ettir L’den Hareket Ettir J'ye
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14.6 Komut: Sabit Gecis Noktasi UNIVERSAL ROBOTS

Saf eklem alani harmanlamas: (madde 1) ile saf Kartezyen alani harmanlamas:
(madde 3), sekil 14.6’de karsilastirilir. Ayni gegis noktasi setleri icin aletin iki po-

tansiyel yolunu gosterir.

WP_3

Sekil 14.6: Eklem alami (Hareket Ettir J)ile kartezyen alami (Hareket Ettir L) hareket ve har-
mani.

Farkli kombinasyonlardan madde 2, 3 ve 4, Kartezyen alaninda orijinal gezingenin
smirlar1 dahilinde kalan gezingelere neden olur. Farkli gezinge tipleri (madde 2)
arasmndaki bir harman 6rnegi, sekil 14.7'de goriilebilir.

Wp_3

Sekil 14.7: Eklem alanindaki (Hareket Ettir J) bir hareketten dogrusal alet hareketine (Hareket
Ettir L)harmanlama.

Ancak saf eklem alani1 harmanlar1 (madde 1), cok kolay anlasilmayacak sekilde dav-
ranir, ¢linkii robot, hizlari ve zaman kosullarini da hesaba katarak, Eklem alanindaki
olabilecek en diizgiin gezingeyi gerceklestirmeye calisir. Bundan dolayi, gegis nok-
talar1 tarafindan belirtilen kurstan sapabilirler. Bu durum 6zellikle bir eklemin iki
gezinge arasindaki hizinda 6nemli farklar oldugunda s6z konusudur. Dikkat: hizlar
¢ok farkliysa (6rnegin 6zel bir gegis noktasimnin gelismis ayarlarini - hiz veya zaman
- belirterek), sekil 14 . 8’de gosterildigi gibi, orijinal gezingeden ¢ok biiyiik sapma-
lara neden olabilir. Farkli hizlar arasinda harmanlama yapmaniz gerektigi ve bu
sapmay1 kabul edemediginiz durumlarda, onun yerine Hareket Ettir L’yi kullana-
rak Kartezyen alaninda bir harmanlama yapmay1 diistiniin.
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UNIVERSAL ROBOTS 14.6 Komut: Sabit Gecis Noktasi

vl <<v2

Sekil 14.8: Baslangi¢ hiz1 v1, son hiz v2’den ¢ok daha kiiciikse veya tam tersiyse, eklem alan1 harman-
lamast.
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14.7 Komut: Goreli Gecis Noktasi

UNIVERSAL ROBOTS

14.7 Komut: Goreli Gecis Noktasi

& Dosya
[‘Program | Kurulum | Hareket Ettir | G/C | Gunluk |

10:42:23

ccce @

=
<unnamed=

l/Knmut rGrafik r‘(apl rDegiskenler |

= Baslangic Degisken| = |
¥ Robot Prograrmm
¢ W Salter ...
= <hog=
9~ W Hareket Ettir
o Gegis_noktas
¢ WV Hareket Ettir P 3=
o [Gegis noktasi 1
¢V Daire Hareketi
o Gegis_Nokta
o Bitis_Noktasi
= Ayarla L=
o Palat
¢ ¥ Model: Kare
o Késel 1
o Kése2 1
o Kéged 1
o Kosed_1
¢ W Palet Dizisi
o Yaklagim_1
o Model_Nolkts
:gﬁi;’f (o] Yaricapla gegisme
° Cikis_1 mm
9% Yigindan Al

Noktadan

Noktayi Ayarla

=

o Paylasilan gecisme yaricapi kullan

Gegis_noktasi_1

Nereden ile Nereye pozisyonlan arasindaki fark ile belirtilen Badil Hareket

Noktaya

o Baslx_Pozx ‘ m . i
- — Oncesine gecis noktas: ekle
¥ ¥on - gecls

Noktayi Ayarla
Buraya tasi

Gelismis secenekleri gdster []

Bagil pozisyon =

Mesafe 0,0 mm

Agl179,1 °

] i D

‘ Sonrasina gecis noktasi ekle

‘ Bu gecis noktasini kaldir ‘

(O Benzetim
& Gercek Robot

]2 1] ] re ——Ouon

| 4 Geri || ileri 5 |

Konumu, robot kolunun 6nceki konumuna bagil olarak verilen bir gegis noktasidir

(“iki santimetre sola” gibi). Bagil konum verilen iki nokta arasindaki fark olarak

tanimlanir (soldan saga).

Not: Yinelenen bagil konumlar, robot kolu ¢alisma alaninin disina ¢ikarabilir.

Buradaki mesafe, iki konumda TCP arasindaki Kartezyen mesafesidir. Agi, iki ko-

num arasinda TCP yoniiniin ne kadar degistigini belirtir. Daha dogrusu, yonelim-

deki degisimi agiklayan dénme vektoriintin uzunlugudur.
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UNIVERSAL ROBOTS 14.8 Komut: Degisken Gegis Noktasi

14.8 Komut: Degisken Gecis Noktasi

& Dosya 10:42:24 Ccccc O

megram [ "Kurulum | Hareket Ettir | G/C | Gunlik |
<=unnamed= fKomut rGrafik r‘(apl rDegiskenler \
—m =0 gisken pozisyonu =

W Robot Prograrmi
5 S Degisken
oV Harek-t;t Ettir | =

o Gegis noktasi Robotu dedisken bir pozisyona getir
0~V Hareket Ettir P =5

o Gegls_noktasi_1 Dedisken kullan | <\/ariable= |v|

o Degisken

¢ W Daire Hareketi
o Gegls_Nokta
o Bitis_Noktas ||
= Ayarla
9o Palet
oW Model: Kare

o Kosed_1 Gelismis segenekleri géster []
¢— W Palet Dizisi
o Yaklasim_1 Q Paylasilan gecisme yaricapl kullan
© Model_Nokta
= Ayarla
= Bekle
o Cikis_1
‘i ﬂogggz’i_ifozx — ‘ Oncesine gecis noktasi ekle ‘
4] [l | »
QH“| |1 _____ >| ‘ Sonrasina gecis noktasi ekle ‘ ‘ Bu gecis noktasim kaldir ‘

QO cratreter 1B ][] ] v o Lt cen [[fonsh |

O Yancapla gegisme

Konumu bir degisken tarafindan verilen bir ge¢is noktasi, bu durumda hesaplanan
_konum. Degiskenin bir poz olmasi gerekir, 6rnegin
var=p[0.5,0.0,0.0,3.14,0.0,0.0]. Ik tici, x,y,z olup, son icli de rx,ry,rz
vektoriiyle verilen dondiirme vektorii olarak verilen yondiir. Eksenin uzunlugu rad-
yan cinsinden doniilecek agidir ve vektoriin kendisi de dontilecek ekseni belirler.
Pozisyon her zaman, secili 6zellik ile tanimlanan bir referans ¢erceveye ve koor-
dinat sistemine iliskin olarak verilir. Robot kolu, degisken gecis noktasina dogru
her zaman dogrusal olarak hareket eder. Sabit bir ge¢is noktasina bir harman rad-
yusu ayarlandiginda ve ondan dnceki ve sonraki gecis noktalari degisken oldugu ta
da harman radyusu degisken bir gecis noktasina ayarlandiginda, o zaman harman
radyusu ¢akisma i¢in kontrol edilmez (bakin 14.6).Program calistirilirken har-

man radyusu bir noktayla ¢akistiginda, robot bunu g6z ard: eder ve bir sonrakine
geger.

Ornegin, robotu aracin z ekseni boyunca 20mm hareket ettirmek icin:

var_1=p[0,0,0.02,0,0,0]
Hareket Ettir L
Geg¢is noktasi_1 (degisken konum) :
Dedisken kullanin=var_1, Ozellik=Arac
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14.9 Komut: Bekle

& Dosya 10:41:26 CCCC 0
fProgram rKurqum rHareket Ettir | G/C | Gunlak \
<unnamed= fl(nmut |/Grafik |/Yap| rDegiskenler
¥ Robot Prograrm o

10—V Hareket Ettir | Bekle

o Gecis_noktas
¥V Hareket Ettir | Lutfen, robotun bir sonraki eylemini tetikleyecek édeyi segin;
o Gegis_noktas!

= Ayarla
o> Palet O Bekleme yok

V Model
¢ ¥ Palet Dizisi . @ ekl
o Yaklagim_1
o Model_Nokta (] Sayisal Giris Bekle | =Di.lnput= |vH | |
= Ayarla
= Bekle O Bekle: ‘ <An.Input= |v| |> ‘v|
o Cikis_1
&% Yigindan Al
oggaslrx_lpozx @ Bekle: ‘ |
¢V Yén
© Baslx_Pozx
o Hedef Pozx
-V Secme Dizisi
o Yigin_Pozx_2
= Ayarla
= Bekle
o Cikis_2
= Bekle
¥ V¥ Klasor

saniye

=

O crotrror [ ] ] v oo Ltcon |l ien® |

Beklet, G/C sinyalini veya ifadeyi belli bir siire boyunca bekletir. Bekleme Yok
seciliyse hicbir sey yapilmaz.

14.10 Komut: Ayarla

& Dosya 10:41:26 CCCC 0
l/Program rKurqum rHareket Ettir | G/C | Gunlak \
<unnamed= [ Komut | Grafik | Yapi | Degiskenler |
W Robot Prograrm | =~ |
10—V Hareket Ettir |
o Gegis_noktasl Aya rla

0V Hareket Ettir |

o Gecis_noktas Programin bu asamasinda robotun gergeklestirmesini istediginiz eylemi segin. Robotun

tasima kapasitesindeki degisiklikleri de belirtebilirsiniz.

= Ayarla
e Palet
¥ Model (] Eylem yok
¢ W Palet Dizisi -
o Yaklasim_1 » O Sayisal Cikis Ayarla | <Di.Output= ‘v|| | ‘

o Model_Nokta)

= Ayarla @ Analog Cikis Ayarla | <An.Output=> H mA
= Bekle
® e [<oup= [+
< Yigindan Al Y i
o Baslx_Fozx
P von (@ kurulum dediskenini bir artirin: H

© Baslx_Pozx
o Hedef Pozx
-V Secme Dizisi
° Yigin_Pozx_2
= Ayarla [l Toplam tasima kapasitesini su dedere ayarla: kg
= Bekle
o Cikis_2 [ Adirhk merkezi olarak etkin TCP'yi kullan
= Bekle
b ¥ Klasor [ TCPYyi ayarlayin l:l:l
= =hogs -

£l LTI [ Eylemi simdi uyqula |
 cereat IO ——y [ e |[ ilen® |
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UNIVERSAL ROBOTS 14.11 Komut: Agilan Pencere

Dijital ya da analog ¢ikislar1 belirli bir degere ayarlar.

Komut, robot kolunun tagima kapasitesini ayarlamak i¢in de kullanilabilir. Aragtaki
agirlik beklenen tasima kapasitesinden farkli oldugunda robotun bir koruyucu dur-
durmasm tetiklemeyi énlemek icin agirhgmn ayarlanmasi gerekebilir. Varsayilan
olarak etkin TCP, agirlik merkezi olarak da kullanilir. Etkin TCP'nin agirlik merkezi
olarak kullanilmasini istemediginizde, onay kutusundaki isareti kaldirabilirsiniz.

Etkin TCP, bir Ayarlama komutu kullanilarak da degistirilebilir. Dogrudan onay
kutusunu isaretleyin ve mentiden TCP ofsetlerinden birini se¢in. Program yazildig:
sirada belli bir hareketin etkin TCP’si biliniyorsa, onun yerine Hareket Ettir kartindaki
TCP se¢imini kullanmay1 diistiniin (bakin 14.5).Adlandirilmis TCP’leri yapilandirma
hakkinda daha fazla bilgi i¢in (bakin 13.6).

14.11  Komut: Acilan Pencere

Q& Dosya 10:41:27 CCCC O
l’ Program r Kurulum r Hareket Ettir [ G/C | Gunluk |
<unnamed= [ Komut | Grafik | Yapi | Degiskenler |

¢ WV Hareket Ettir | = |
o Gegls_noktasi
= ayar | Acilan Pencere
<= Palet
V Model Ekranda asadidaki mesaj gosterir ve kullanicinin 0K'e basmasin bekler
¢ W Palet Dizisi
o Yaklasim_1 | |
o Model_Nokta
= Ayarla Acilan pencere tur:
= Bekle ;
o Cikis_1 o Mesaj
+» Vigindan Al @ Uyar
o
S
o Baslx_Pozx
o Hedef_Pozx
¢ WV Segme Dizisi
o Yigin_Pozx_2
= Ayarla =
= Bekle

=

Onizleme Acillan Penceresi |

=

o Cikis_2
= Bekle

= Agilan Pencere -
Il T¥]

4]
Qo] [<=-->]
R S TLIL Ceen Lims

[[] Bu acilan pencerede program yiritmeyi durdur

Acilan pencere, program bu komuta ulastiginda ekranda beliren bir mesajdir. Me-
sajin stili secilebilir ve metnin kendisi ekran klavyesi kullanilarak verilebilir. Robot,
agilan pencere belirdiginde programi siirdiirmeden 6nce kullanicinin/operatoriin
“OK” diigmesine basmasini bekler. “Program yiirtitmeyi durdur” 6gesi secilirse,
bu pencere agildiginda robot programi durur.
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UNIVERSAL ROBOTS

14.12 Komut: Durdur

@ Dosya 10:41:27 CCCC 0
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<unnamed= l/l(nmut rGrafik rYapl rDegiskenler |

o Gegis_noktas -
®— 'V Hareket Ettir | | | Durdur
o Gegis_noktas!
= Ayarla
% Palet
WV Model
¢V Palet Dizisi
o Yaklagim_1
o Model_Nokta)
= Ayarla
= Bekle
o Cikis_1
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© Baslx_Pozx
o Hedef Pozx
¢V Secme Dizisi
© Vdin_Pozx_2
= Ayarla
= Bekle
o Cikis_2
= Bekle
vV Klasor
= <hog=
= Yorum
= Durdur hd

4] Il | ¥

Programin ydritmesi bu noktada durur,

=

| 4 Geri || ileri 5 |

3o DIt
& Gercek Robot e

Programin yiirtitmesi bu noktada durur.

14.13 Komut: Yorum

Q Dosya 10:41:27 CCCC 9

megram [ "Kurulum | Hareket Ettir | G/C | Gunlik |
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= Ayarla
[7—ae Palet
7 Model Liitfen yorum girin:
¢ ¥ Palet Dizisi
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o Model_Nokta|=
= Ayarla
= Bekle
o Cikis_1
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o Baslx_Pozx
7 ¥on
0 Baslx_Pozx
o Hedef Pozx —
- ¥ Segme Dizisi
o Yigin_Pozx_2
= Ayarla
= Bekle
o Cikis_2
= Bekle
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= Yorum -
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Yorum

=
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g DI e——r
@ Gercek Robot e

Programciya, programa metin satir1 ekleme segenegini sunar. Bu metin satirmin,

program yiiriitiiliirken higbir etkisi olmaz.
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UNIVERSAL ROBOTS 14.14 Komut: Klasér

14.14 Komut: Klasor

& Dosya 10:41:26 CCCC 9

megram [ "Kurulum | Hareket Ettir | G/C | Gunlik |
<unnamed= fKomut rGrafik rYapl rDegiskenler \

¥ Robot Prograrm -
W Hareket Ettir | -
o Gegls_noktasi KI asor
R~V Hareket Ettir J
o Gegis_noktasi Klasér, en basit anlamiyla program satirlan koleksiyonudur.,
= Ayarla
< Palet Lutfen program agacinda gésterilecek metni girin:
V Model
¢V Palet Dizisi
o Yaklagzim_1
o Model_Nokta
= Ayarla
= Bekle
o Cikis_1
&% Vigindan Al
o Baslx_Pozx
-V von
o Baslx_Pozx
o Hedef Pozx
9 W Segme Dizisi
o Yigin_Pozx_2
= Ayarla
= Bekle
o Cikis_2
= Bekle
¢V Klasor

=

B Klasor

=

[[]Klasér Program Adacini Gizle

QO cratreter 1B ][] ] v o Ltcon |l en® |

Bir Klasdr, programin belirli béltimlerini diizenlemek ve etiketlemek, program agacini
temizlemek ve programin okunmasini ve programda gezintiyi kolaylagtirmak amaciyla

kullanilir.

Bir Klasoriin kendisi herhangi bir islem yapmaz.
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14.15 Komut: Déngii UNIVERSAL ROBOTS

14.15 Komut: Dongi

& Dosya 10:41:28 CCCC O

fProgram rKurqum r Hareket Ettir m Gunliak \
<unnamed= fKomut rGrafik r‘(apl rDeQiskenler |
o Gegis_noktas -
= Ayarla " T
& Palet Dongu
W Model - |
9V Palet Dizisi
© Yaklagim_1
o Model_Nokta)
= Ayarla
= Bekle
s Cikig_1 o Her zaman déngl
<% Yigindan Al
o Baslx_Pozx
§ ¥ von Déngl sayis! Dedisken adi
© Baslx_Pozx
© Hedef Pozx Ijl Déngli_1
¢ W Segcme Dizisi R ~ N L
o YIgin_Pozx 2 @ ifade Degru oldugunda déngl yapin
= Ayarla |
= Bekle
o Cikis_2 1 )
= Bekle [ ifadeyi surekli denetle
¢V Klasor

= <hoss>

=

Lutfen, programin bu déngiide kag kez yurltalmesi gerektigini segin,

=

@ Déngl X sireleri:

= Yorum
= Durdur
= Acilan Pencere

k¥ Déngdi -
4] Il | ¥

O cratrrer [ B] ] ] v o Ltcon |l ien® |

Temeli olusturan program komutlarini dongii haline getirir. Se¢cime bagh olarak,
temeldeki program komutlar1 sonsuz olarak, belirli bir tekrar sayisiyla veya ve-

rilen kosul dogru oldugu siirece déngii haline getirilir. Belirli bir tekrar sayisiyla

dongii olustururken, dongii icindeki ifadelerde kullanilabilecek 6zel bir dongii degiskeni
(yukaridaki ekran goriintiisiinde déngii-1 olarak gegmektedir) olusturulur. Dongti degisker

0’dan N — 1’e kadar sayar.

Bitis kosulu olarak bir ifade kullanilmasiyla “déngti” olustururken, déngtintin her
tekrardan sonra degil de yiiriitme sirasinda herhangi bir zamanda kesintiye ugratilabilmesi
i¢in, PolyScope yazilimi s6z konusu ifadenin stirekli degerlendirilmesi secenegini

sunar.
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UNIVERSAL ROBOTS 14.16 Komut: Alt Program

14.16 Komut: Alt Program

Q Dosya 10:41:29 CCCC 0

megram rKurqum rHareket Ettir | G/C | Gunlak |
<unnamed= fl(omut rGrafik rYapl rDegiskenler \

= Ayarla - :
= Bekle Alt Program 1 Yeniden Adlandir |
o Cikis_1 - -
9 Yigindan Al Alt program, diskteki bir dosyay isaret edebilir ya da bu programin iginde bulunabilir,
o Baslx_Pozx
¢ W Yén
o Baslx_Pozx |<No File Selected= |
o Hedef_Pozx
9V Secme Dizisi Dosya Yiikle |
° Yigin_Pozx_3
= Ayarla
= Bekle
o Cikis_2
= Bekle
¢V Klasor
= <bos>
=Yorum
= Durdur
= Agilan Pencere
¢V Déngl
= <hog=
B Betik
=var_2=2 *force() — |
P Cagir Alt_Program
¢V Eger. [J Alt Program Do

P alt pm. ram 1 "~ | [l Alt Program Agacini Géster
[ Il v
Elﬂu < [[] Program yuritmeyi izle
Benzetim - —
S (1] [ ][ ] e =00 [ € cen | i |

Alt Program dosyast:

Alt Programi Kaydet ‘ | Alt Programi temizle

asinl Bu Program ile Gincel Tut

Alt Program, farkli yerlerde gereken program boliimlerini tutabilir. Alt Program
disk iizerinde ayr1 bir dosya olabilir ve ayrica, Alt Programin kazara degistirilmesine
kars1 koruma igin gizlenebilir.

Komut: Alt Programi Cagir

& Dosya 10:41:30 CCCC 0
l’ Program r Kurulum r Hareket Ettir [ G/C | Gunluk |
<unnamed= [ Komut | Grafik | Yapi | Degiskenler |

= Ayarla -~
= Bekle =
o Cikis_1 Alt Yordam Cagir
@ Yigindan Al
o Baslx_Pozx Program yiritmede, bu noktada ¢cadrilacak alt yordam secgin.
¥ Yén
o Baslx_Pozx |AIt_Program_1 |v|
o Hedef Pozx
¢V Secme Dizisi
° Yigin_Pozx_2
= Ayaria
= Bekle
o Cikis_2
= Bekle
¥V Klasor
= =hos=
= Yorum
= Durdur
= Agilan Pencere
V Déngl
= <hos=>
B Betik
=yar_2:=2 *force() ——
[ Cagir Alt_Program_1
V Eder ...

= <hos=
Alt Program_1 -
[l i [ 1]

Q&[]

O crroirter 1B ] e oo Lt con |l tons |
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14.17 Komut: Atama

UNIVERSAL ROBOTS

Alt programa yapilan bir ¢agri, alt programdaki program satirlarini ¢alistirir ve

sonra siradaki satira geri doner.

14.17 Komut: Atama

& Dosya

["Program | Kurulum | Hareket Ettir | G/C | Gunluk |

10:41:29

ccce @

<unnamed= fl(omut rGrafik rYapl rDegiskenler |
WV Maodel -

¥V Palet Dizisi Atama
© Yaklagim_1
o Model_Nokta)
= Ayarla ||| Secilen degiskeniifadenin degeriyle atar.
= Bekle

K—a= Yigindan Al

o Cilas_1 Degisken ifade

o Baslx_Pozx

W Yén ‘ var_2 |v| = |
o Baslx_Pozx =
0 Herdef Przy | veniden adiand, SEEEED |

2 *farce()

Input

<Input=> -

True (HI) False (LO)

Esc

4= Geri

Output

<0utput> - and ralr vdels

not

Variable

I+
H
—
A
v

<Variable= -

Pose

=Pose= - -

Function

=Function= -

Ginder

Degiskenlere deger atar. Atama islemi, sag tarafta hesaplanan degeri sol taraftaki

degiskene cevirir. Karmasik programlarda bu yararh olabilir.
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UNIVERSAL ROBOTS 14.18 Komut: Eger

14.18 Komut: Eger

& Dosya 10:41:30 CCCC O

megram [ "Kurulum | Hareket Ettir | G/C | Gunlik |
<unnamed= fKomut rGrafik r‘(apl rDegiskenler \

= Ayarla -
= Bekle -
o Cikis. 1 Eger
< Yigindan Al
0 Baslx_Pozx \erilen sensdr girisinin veya program dediskeninin durumuna badh olarak asadidaki satirlar
¢ 7 Yon yuratalar
o Baslx_Pozx
o Hedef Pozx | | Eder
¢ ¥ Secme Dizisi
@ Vigin_Fozx_2 [[] ffadeyi siirekli denetle
= Ayarla
= Bekle
o Cikis_2
= Bekle
¥V Klasor

= <hos=

= Yorum
= Durdur
= Acilan Pencere
W Déngl
= <hos>

E Betik
=vyar_2=2 *force() ——
P Cagir Alt_Program_1
WV Eger ...
= <hos= | | Eger Baska ekleyin | ‘ Eger Baska kaldinin
Alt Program_1 -

a Il [ 1] Baska ekleyin

D=
TS L —— e JLime ]

if...else (Eger...degilse) yapisi, sensor girislerine veya degisken degerlerine dayali
olarak robotun davramigini degistirmesini saglayabilir. Robotun, bu If (Eger) ifade-
sinin alt komutlariyla isleme devam etmesi gereken kosulu tanumlamak i¢in ifade
Diizenleyicisini kullanin. Kosulun Dogru oldugu diistintildtigiinde, bu If igindeki

satirlar yurttalir.

Her bir If (Eger), birden fazla Elself ve bir Else komutuna sahip olabilir. Bunlar,
ekrandaki diigmeler kullanilarak eklenebilir. Bir Elself komutu, bu komuta iliskin
ekrandan kaldirilabilir.

Acik ifadeyi Siirekli Denetle, icindeki satirlar ylritiliirken If ve Elself komut-
larmin kosullariin degerlendirilmesini saglar. Bir ifade, If parcasinin govdesi igindeyken

Yanlis olarak degerlendirilirse, asagidaki Elself veya Else komutuna ulasilir.

CB3
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14.19 Komut: Betik

UNIVERSAL ROBOTS

14.19 Komut: Betik

& Dosya

l/Program [ Kurulum | Hareket Ettir | G/C | Gunlik |

10:41:28 CCCC O

<unnamed=

fKomut rGrafik r‘(apl rDeQiskenler |

o Palet
V Model
¢— W Palet Dizisi
o Yaklasim_1

= Ayarla
= Bekle
o Cikis_1
oo Vigindan Al
o Baslx_Pozx
W Yén
0 Baslx_Pozx
o Hedef Pozx
¢V Segme Dizisi
o Yigin_Pozx_2
= Ayarla
= Bekle
o Cikis_2
= Bekle
0V Klasor
= <hog=
= Yorum
= Durdur
= Agilan Pencere
i~V Dongu
= <hoss

o Model_Nokta—

Betik Kodu

e [+

UR Denetleyicisi tarafindan betik kodu olarak yaratilecek metni asagiya girebilirsiniz.

G Benzetim
° Gergek Robot

DTt

| 4@ Geri || ileri B |

Bu komut, robot denetleyicisi tarafindan ytiriitiilen, temeli olusturan gercek za-

manh betik diline erigim saglar. Sadece gelismis kullanicilara yoneliktir ve nasil kul-

lanilacagi hakkindaki talimatlar, destek web sitesindeki Komut Dosyasi Kilavuzunda

bulunabilir (http://www.universal-robots.com/support).

Sol tist kosedeki “Dosya” secenegi belirtilirse, betik programlari dosyalarini olusturmak

ve bunlar1 diizenlemek miimkiindiir. Bu sayede, uzun ve karmasik betik program-

lar1 PolyScope’un operatér dostu programlamasiyla birlikte kullanilabilir.

Sirim 3.5.5
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UNIVERSAL ROBOTS 14.20 Komut: Olay

14.20 Komut: Olay

& Dosya 10:41:41 CCCC O
megram [ "Kurulum | Hareket Ettir | G/C | Gunlik |
<unnamed= fKomut rGrafik r‘(apl rDegiskenler \
= Ayarla -
= Bekle
o Cikis_2 OIay
= Bekle
¢V Klasor Olay ile Kesinti benzer clmakla birlikte, olaylarda, olay kodu yordtldudd sirada ana
5= programin yiriitmesi devam eder, Olay yurGtdldugl sirada, yeni olaylann hicbir etkisi
= Yorum olmaz.
= Durdur
= Acilan Pencere Verilen sensér girisinin veya program dediskeninin durumuna badh olarak asafidaki
¢ ¥ Déng satirflar yiritilir.

B Betik
=vyar_2=2 * force()
P Cagir Alt_Program
¢V Eger ...
= <hos=
o Palet
W Model
¢ ¥ Palet Dizisi  |= |
o Yaklagim_3
o Model_Nokt:
= Ayarla
= Bekle
o Cikis_3
[P Alt_Program_1

-

QO cratreter 1B ][] ] v o Ltcon |l en® |

Olaylar, bir giris sinyalini izlemek ve bu girig sinyali ytikseldiginde bazi eylem-
leri gerceklestirmek veya degisken ayarlamak icin kullanilabilir. Ornegin, bir ¢ikis
sinyalinin yiikselmesi durumunda, olay programi 200 msn bekleyebilir ve sonra
sinyali yeniden diisiik olarak ayarlayabilir. Bu durum, ytiksek bir giris diizeyinden
ziyade artan bir kanat i¢in harici makine tetiklemesi oldugu durumda, ana program
kodunun ¢ok daha basit olmasimi saglayabilir. Olaylar her kontrol periyodunda bir
kez kontrol edilir (8msn).

CB3
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14.21 Komut: is Pargacig

UNIVERSAL ROBOTS

14.21

& Dosya

Komut: is Parcacigi

[‘Program | Kurulum | Hareket Ettir | G/C | Gunluk |

10:41:41 CCCC 0

=|
<unnamed=

fl(nmut I’Grafik I’Yapl rDegiskenler |

o Cikis_2
= Bekle
¢ ¥V Klasor

= <hog>

= Yorum

= Durdur

= Acilan Pencere
o W Dongu

= =

E setik

=vyar_2=2 *force()

P Cadir Alt_Program |
¢V Eder

=

¢ oo Palet
W Model
9 W Palet Dizisi
o Yaklasim_3

= Ayarla
= Bekle
o Cikis_3
[P Alt_Program_1
= <hos=

% Olay

o Model Nokty

¥ Is_Parcacigi_1 -
4 ] | ¥

~lis Parcacigi

is parcacifjl, ana program ile birlikte ¢alisan paralel bir programdir. Bir disli, G/C yapabilir,

sinyalleri bekleyebilir ve dediskenleri ayarlayabilir.

Robot calisirken diger makineleri kontrol etmek icin kullanilabilir.

Déngller Sonsuz

[] Program yirttmeyi izle

O Benzetim
@ Gercek Robot

CICCICE et

| 4@ Geri || ileri B |

Is pargacig1 robot programina paralel bir prosestir. Is pargacig1, harici bir makineyi

robot kolundan bagimsiz olarak denetlemek igin kullanilabilir. Is pargacig1 robot

programiyla degiskenler ve ¢ikis sinyalleri araciligiyla iletisim kurabilir.

14.22 Komut: Salter

& Dosya

Program | Kurulum | Hareket Ettir | G/C | Gunluk |

10:41:43 CCCC 9

=|
<unnamed=

fl(nmut I’Grafik I’Yapl rDegiskenler |

7 Robot Programi
¢ ¥ galter ...
= S D0s>
¢V Hareket Ettir j
© Gegis_noktasi
¢V Hareket Ettir |
o Gegls_noktasi
= Ayarla
¢ oo Palet
9V Model: Kare
0 Kégel 1
o Kése2_1
o Kiged 1
o Késed 1
9— W Palet Dizisi
o Yaklasim_1
o Model Nokt:
= Ayarla
= Bekle
o Cikas_1
¢ Nidindan Al
© Baslx_Pozx
9V Yén
o Baslx_Pozx
o Hedef Pozx

= Baslangic Degisker

¢ WV Segcme Dizisi
4 ] | ¥

Salter

icin bir deger arahgini test edebilir

Salter

Programinizin akisini kontrol etmek icin bir salter komutunu kullanakilirsiniz.
Bunlar, karmasik Eger...Yoksa Eger komutlarinin yerine gegebilir ve ifadeniz

[I'varsaylan Durum

E' Durum |Secim Yok

O Benzetim
@ Gercek Robot

CICCICE et

| 4@ Geri || ileri B |

Sirim 3.5.5
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UNIVERSAL ROBOTS 14.23 Komut: Model

Bir Salter Kutusu yapisi, sensor girislerine veya degisken degerlerine dayali olarak
robotun davramisini degistirmesini saglayabilir. Temel kosulu tarif etmek ve robo-
tunbu Salterin alt komutlarina devam etmesini istediginiz durumlari tanimlamak

igin Ifade Diizenleyicisini kullanin. Kogulun, durumlardan biriyle eglestigi degerlendirildiginde

Durum igindeki ¢izgiler yuirtitiltir. Eger bir Varsayilan Durum belirtilmisse, o
zaman ¢izgiler ancak eslesen baska hi¢bir durum bulunmadiginda ytiriitiliir.

Her Salterinbirden fazla Durumu vebir Varsayilan Durumuolabilir. Salterlerde

herhangi bir Kutu degerinin ancak bir 6rnegi tanimli olabilir. Durumlar, ekran-
daki diigmeler kullanularak eklenebilir. O diigme igin ekrandan bir Durum komutu
kaldirilabilir.

14.23 Komut: Model

Q& Dosya 10:41:31 CCCC O
Program | Kurulum rHareket Ettir | G/C Gl.'lnI|I|k|

<unnamed= [ Komut | Grafik | Yapi | Degiskenler |

& Palst =~
v Model Model
¢ W Palet Dizisi
o Yaklagm_1 | |Bir desen, iginden gegilen bir konum grubudur,
o Model Noktas Desenler, cok daha fazla paletlestirme vs. yapmak icin kullanilabilir.
= Ayarla
= Bekle
2 K'Qe.wz!.g;kzrl Cizgi Uzerinde pozisyonlar Satir Seny, -
o Baslx_Pozx
-V rén
z i‘:i.;;?j; Kare iginde pozisyonlar Kare == n‘_._‘_“_“:_*
¢ W Segme Dizisi
o Yigin_Pozx_2
= Ayarla
= Bekle = .
° Cikis_2 caeo-Tta
= Bekle

WV Klasor ) ) . . -" -
Pozisyonlann listesi Liste - =

Kutu icinde pozisyonlar Kutu

= =hos=

= Yorum
= Durdur
= Acilan Pencere
W Déng

= <hog=

Q@ [+
Qe [ ] v 00 ET=IN=T

Model komutu, robot programindaki konumlar1 dolagsmak igin kullanilabilir. Mo-
del komutu, her bir yiiriitmede tek bir konuma karsilik gelir.

Model, dort model tiiriinden biri olarak verilebilir. Cizgi, Kare veya Kutu olmak
tzere ilk ¢ tiir, diizenli bir modeldeki konumlar i¢in kullanilabilir. Diizenli model-
ler bir dizi karakteristik noktayla tanimlanir ve bu noktalar modelin smnirlarini be-
lirler. Cizgi i¢in bu sinir iki ug noktasi, Kare i¢in dort kose noktasindan tigii ve Kutu
iginse sekiz kose noktasindan dordiidiir. Programci, modelin simirlarinin her biri
boyunca pozisyonlarin sayisini girer. Ardindan robot denetleyicisi, sinir vektorle-
rini orantisal olarak toplamak suretiyle tek tek model pozisyonlarini hesaplar.

Kat edilecek konumlar diizenli bir model olusturmazsa, tiim konumlarin listesinin
programci tarafindan saglandig Liste secenegi tercih edilebilir. Bu sekilde, her tiir
pozisyon diizenlemesi gerceklestirilebilir.

CB3
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14.24 Komut: Kuvvet UNIVERSAL ROBOTS

Model Tanimlama

Kutu modeli secildiginde, ekran degiserek asagida gosterilen gortintimii alir.

& Dosya 10:41:39 CCCC O

megram [ "Kurulum | Hareket Ettir | G/C | Gunlik |
E‘ <unnamed=> fKnmut rGrafik r‘(apl rDeQiskenler |

<o Palet o

1o | KégeB_1 [ ienidenadenr |

| Bu pozisyonu degistir |

o Koge6_1 | Buraya tasi |

1
5

o Yaklagim_1
o Model_Noktas
= Ayarla
= Bekle =
o Cikis_1
o Yigindan Al
o Baslx_Pozx
¢ W Yén
o Baslx_Pozx @5_
o Hedef Pozx ~ s~
¢V Segme Dizisi = 6 = 7
° Yigin_Pozx_2
= Ayarla -
l -

= Bekle 7 - o
@ Cikis_2 _ — _
= ekle ~ 2 @3

4] Il [ Tr]
Q@ [<—>]

O Berzetim IE“EHE‘ He =——_J100% | 4 Geri || ileri B |

o Gergek Robot

Bir Kutu modelinde , kutunun yan ytizeyini tanimlamak i¢in ti¢ vektor kullanilir.

Bu ti¢ vektor dort nokta olarak verilir ve burada ilk vektor birinci noktadan ikinci
noktaya, ikinci vektor ikinci noktadan tiglincii noktaya ve {igtincii vektor de tigtincii nok-
tadan dordiincii noktaya gider. Her vektor, aralik sayim degerleriyle ayrilir. Model-
deki belirli bir pozisyon, aralik vektorlerinin orantisal olarak eklenmesiyle hesap-
lanir.

Cizgi ve Kare modelleri benzer sekilde calisir.

Modeldeki pozisyonlar katedilirken bir saya¢ degiskeni kullanilir. Degiskenin ad1
Model komut ekraninda goriilebilir. Degisken, O ile X * Y * Z — 1 arasindaki numa-
ralarda, modelin nokta sayisinca sirayla gezer. Bu degisken atamalar kullanilarak
idare edilebilir ve ifadelerde kullanilabilir.

14.24 Komut: Kuvvet

Robot ¢alisma alaninda Giicii modu, secilen eksenlerde uygunluk ve kuvvete izin
verir. Kuvvet komutu kapsamindaki tiim robot kolu hareketleri Kuvvet modunda
gerceklesir. Robot kolu, Kuvvet modunda hareket ederken, robot kolunun uyumlu
oldugu bir veya daha fazla eksen se¢gmek miimkiindiir. Robot kolu, uygun bir eksen
boyunca ortama uyar. Bu, robot kolunun istenilen kuvvete ulasmak i¢cin konumunu
otomatik olarak ayarladig1 anlamina gelir. Robot kolunun kendisinin gevresine (6rnegin

bir is parcasina) kuvvet uygulamasini saglamak da miimkiindiir.

Kuvvet modu, 6nceden taniml bir eksen boyunca gercek TCP (alet merkez nok-
tas1) konumunun 6nemli olmadig1, ancak bunun yerine s6z konusu eksen boyunca

Sirim 3.5.5
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UNIVERSAL ROBOTS 14.24 Komut: Kuvvet

arzu edilen bir kuvvetin gerektigi uygulamalar igin kullanighdir. Ornegin, robo-
tun TCP’sinin egri bir yiizeye dogru yuvarlandiginda veya bir i pargasini ittiginde
veya ¢ektiginde. Kuvvet modu ayrica 6nceden tanimli eksenlerin etrafindaki bazi
torklar: da destekler.

Not: sifirdan farkli bir kuvvetin ayarlandig: bir eksende hicbir engelle karsilagilmazsa
robot bu eksen boyunca/tizerinde hizlanmay1 deneyecektir.

Uyulmasi igin bir eksen se¢ilmis olmasina karsin, robot programi yine de robotu bu
eksen boyunca ilerletmeye ¢alisir. Bununla birlikte, kuvvet kontrolii robot kolunun

yine de belirtilen kuvvete yaklagsmasini temin eder.

UYARI:

1. Kuvvet moduna girmeden hemen 6nce yiiksek

yavaslamadan kaginin.

2. Giig¢ kontroliintin dogrulugunu azalttigindan, kuvvet mo-
dunda ytiksek hizlanmadan kag¢imnin.

3. Kuvvet moduna girmeden 6nce uygun eksenlere paralel ha-

reketlerden kaginin.

@ Dosya 10:41:42 CCCC O
f Program r Kurulum r Hareket Ettir [ G/C | Gunlak |
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P Cagir Alt_Program_ Bu kuvvet komutu kapsamindaki program kismi
¢V Eder kuwet modunda g¢alistinhr. Kuvwet modunda
= robot, secilen dzallik yoninde belirtilen kuweti
9% Palet — uygulamakta serbest olacaktir.

V Model -
¢V Palet Dizisi 1 Asagidaki test digmesini, kuwet modunu test
o Yaklasim 3 etmek icin, Teach Pendant'taki serbest suris
o Modef_m'skf Kuwet u digmesiyle birlikte kullarn.
= Ayarla
= Bekle =

V is_Parcacigi_1 —
¢ = Kuwet -

Rel[<—>]
O crvstnanr 1G]] ] e 00 e ][ jens

Ozellik segimi

Ozellik meniisii, robotun kuvvet modunda galisirken kullanacag1 koordinat siste-
mini (eksenler) se¢gmek icin kullanilir. Mentideki 6zellikler, kurulumda tanimlanmig
olan dzelliklerdir (bakin 13.12).
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14.24 Komut: Kuvvet UNIVERSAL ROBOTS

Kuvvet modu turu

Her biri secili 6zelligin nasil yorumlanacagini belirleyen dort farkl kuvvet modu
vardir.

¢ Basit: Kuvvet modunda yalnizca bir eksen uyumlu olur. Bu eksen boyunca
kuvvet ayarlanabilir. Istenen kuvvet, segili dzelligin yalmzca z ekseni boyunca
uygulanir. Ancak, Cizgi 6zellikleri i¢in kuvvet y ekseni boyuncadir.

* Cerceve: Cergeve tiirii daha ileri diizey kullanimi saglar. Burada, alt1 serbestlik
derecesinin tiimiinde uyum ve kuvvetler bagimsiz olarak segilebilir.
* Nokta: Nokta secildiginde, gorev cercevesinin y ekseni robot TCP’sinden segili

0zelligin orijinine dogru yonelir. Robot TCP ile segilen 6zelligin orijini arasindaki
mesafenin en az 10 mm olmasi gerekir. Robot TCP konumu degistiginde gorev

cercevesinin de ¢alisma siiresi sirasinda degisecegini unutmayin. Gorev ¢ercevesinin

x ekseni ve z ekseni, secili 6zelligin orijinal yonelimine bagimlidar.

¢ Hareket: Hareket, TCP hareketinin yoniiyle gorev ¢ercevesinin degisecegi an-
lamina gelir. TCP hareket yontintin, segili 6zelligin x ve y eksenlerinin kap-
sadig1 diizlem {izerine projeksiyonu gorev cercevesinin x ekseni olur. Y ek-
seni robot kolu hareketine dik olur ve secili 6zelligin x-y diizleminde bulunur.
Bu, TCP hareketine dik bir kuvvetin gerektigi karmasik bir yoriinge boyunca
ptirtizleri alirken (deburr) yararl olabilir.
Not: Robot kolu hareket etmiyorsa: Robot kolu hareketsiz olarak dururken
kuvvet moduna girilirse TCP hiz1 sifirin iizerine ¢ikana kadar uyum eksen-
leri olmaz. Daha sonra halen kuvvet modundayken robot kolu yine hareketsiz
olursa gorev gergevesi, TCP hizinin en son sifirin tizerinde oldugu andaki ayn1
yonelime sahip olur.

Son {i¢ tiir icin gercek gorev gercevesi, robot kuvvet modunda calisirken, grafik

sekmesinde ¢alisma zamaninda goriintiilenebilir (bakin 14.29).

Kuvvet degeri se¢imi

¢ Uygun eksenler i¢in kuvvet veya tork degeri ayarlanabilir ve robot kolu, secilen
kuvvete ulagsmak i¢in konumunu ayarlar.

¢ Uygun olmayan eksenler icin robot kolu, programla ayarlanan gezingeyi izler.

Doniistimsel parametreler agisindan kuvvet Newton [N] cinsinden belirtilir ve doniis
parametreleri agisindan tork Newton metre [Nm] cinsinden belirtilir.

NOT:
Asagidakileri yapmaniz gerekir:

® Gegerli kuvveti ve torku okumak icin, ayr1 siradaki

get_tcp_force () komut dosyast islevini kullanin.

* Gegerli kuvvet ve/veya tork, istenilenden diisiikse, anahtar
vektorini dizeltin.
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UNIVERSAL ROBOTS 14.24 Komut: Kuvvet

Limitlerin secimi

Tiim eksenler i¢in bir limit ayarlanabilir, ancak bunlar eksenlerin uyumlu olmasina

veya olmamasina karsilik gelen farkli anlamlara sahiptir.

¢ Uyumlu: Limit, TCP'nin eksen boyunca/{izerinde ulasmasina izin verilen mak-

simum hizdir. Birimler [mm/s] ve [derece/s] dir.

¢ Uyumlu degil: Limit; robot koruyucu duruslardan 6nce, program gezinge-
sinden ¢ikmasina izin verilen maksimum sapmadir. Birimler [mm] ve [de-

rece]’dir.

Kuvvet ayarlari testi

Test etiketiyle isaretli agma/kapama diigmesi, El {initesinin arkasindaki Serbest
siiriis diigmesinin davranisini normal Serbest siiriis modundan kuvvet komutunu

test etme moduna dontstirir.

Test diigmesi acik oldugunda ve El kumandasinin arkasindaki Serbest siiriis diigmesine
basildiginda, robot, program bu kuvvet komutuna ulasmis gibi davranir ve bu sa-
yede, tam programu fiili olarak ¢alistirmadan 6nce ayarlar dogrulanabilir. Bu imkan
ozellikle, uyumlu eksenlerin ve kuvvetlerin dogru secildigini dogrulamak acisindan
yararhidir. Bir elinizi kullanarak robot TCP’sini tutarken, diger elinizle Serbest siiriis
diigmesine basin ve robot kolunun hangi yonlere hareket edebildigine /edemedigine
dikkat edin. Bu ekrandan giktiktan sonra Test diigmesi otomatik olarak kapatilir;

bir bagka ifadeyle El iinitesinin arkasindaki Serbest siiriis diigmesi yine normal
Serbest siiriis modu i¢in kullanilir.

Not: Serbest siiriis diigmesi, ancak Kuvvet komutu i¢in gegerli bir 6zellik se¢ildiginde

etkin olur.
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14.25 Komut: Palet
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Palet islemi, bir model olarak verilen birkag yerde bir dizi hareketi gerceklestirebilir
(bakin 14.23).Modeldeki pozisyonlarin her birinde, hareket dizisi, model po-
zisyonuna gore calistirilir.

Palet islemi Programlama

[zlenmesi gereken adimlar agagidaki gibidir:

1. Modeli tanimlayn.

2. Her bir noktada alma/koyma islemi i¢in bir Palet Dizisi olusturun. Bu dizi,
her bir model pozisyonunda yapilmasi gerekeni agiklar.

3. Dizideki gecis noktalarindan hangilerinin model konumlarma karsiik gel-
mesi gerektigini tanimlamak icin, dizi komutu ekranindaki segiciyi kullann.

Palet Dizisi/Baglanabilir Dizi

Bir Palet Dizisi diigiimiinde, robot kolunun hareketleri palet konumuna goredir.
Dizinin davranisi, robot kolunun Baglayic1 Konumu/Model Noktasi'ndaki mo-
delde belirtilen konumda olmasi seklindedir. Geriye kalan pozisyonlarin tiimii bu

uyumu saglayacak sekilde taginir.

Baglayic1 konumuna goreli olmayacagindan, Hareket Ettir komutunu bir dizi icerisinde
kullanmayin.

“Baslatma Oncesi”

Istege bagli Baglatma Oncesi dizisi, islemin baglamasindan hemen 6nce ¢aligtirilir.

Bu dizi, hazir sinyallerini beklemek i¢in kullanilabilir.
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UNIVERSAL ROBOTS 14.26 Komut: Ara

“Bitis Sonras1”

Istege bagh Bitis Sonras1 dizisi, islem tamamlandiginda ¢alistirilir. Bu dizi, tasiyict
hareketini baslatma sinyalini vererek, bir sonraki palete hazirlanmak i¢in kullanilabilir.

14.26 Komut: Ara

Ara fonksiyonu, bir 6geyi kavramak veya birakmak {izere dogru pozisyona ulasildig:
ani belirlemek i¢in sensor kullanir. Sensér; bir basma diigmeli anahtar, basing sensérii ya
da kapasitif sensor olabilir. Bu fonksiyon, 6ge kalinhig1 degisen parca yiginlarinda
veya parcalarin tam pozisyonlarinin bilinmedigi ya da bunu programlamanin ¢ok

gli¢ oldugu durumlarda calismak igin tasarlanmistir.

Yiginlama Yigindan alintyor

o,

v ’ oL

g Ii ) i

Yi1gmn tizerinde galisma igin bir ara islemi programlanirken, baslangi¢ noktas: s,
y1gmn yont d ve yigindaki 6gelerin kalinligi i tanimlanmalidir.

Bunun da 6tesinde, bir sonraki yigin pozisyonuna ulasildigindaki kosul ve yigin
pozisyonlarinin her birinde uygulanacak 6zel bir program dizisi tanimlanmalidir.
Ayrica, yigin islemiyle ilgili hareket icin hiz ve ivme degerleri de verilmelidir.

CB3
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UNIVERSAL ROBOTS

Yiginlama

& Dosya 10:41:24

[ Program | Kurulum rHareket Ettir | G/C | Gunlak \

ccce @

| =unnamed=> Komut | Grafik | Yapi | Degiskenler
L

¥ Robot Prograrm o
¢ W Hareket Ettir | 0 A0 0
o Gegis_noktasi Arama Tipini Secin
¢ W Harsket Ettir |
o Gegis_noktas
= Ayarla
9% Palet
WV Model
¢V Falet Dizisi
o Yaklasim_1 Lutfen yidinlama ile yiqindan alma arasinda bir secim yapin.
o Model_Nokt:
= Ayarla ~
= Bekle

Bir arama islemine
baslatma kenumu s ve yén d wverilir,

o Cikis_1
<= Ara
= Bekle
9 ¥ Klasor

Yiginlama Yigindan aliniyor

= <hos=>
=‘Yorum
= Durdur

= Agilan Pencere
¢V Dongd — ‘ ; f 23 f

= =h

B Betik

Svar_li=...

P Cadir 3 i Ti
¢V Eger ... [=]
4 ] | ¥

G Benzetim
ﬁ
D sercek robo CICCICIE

| 4@ Geri || ileri B |

Yiginlama yapilirken robot kolu baslangi¢ noktasina gider ve ardindan bir sonraki

y1gm konumunu aramak icin ters yonde hareket eder. Bulundugunda, robot pozis-

yonu animsar ve 6zel diziyi uygular. Bir sonraki turda robot aramay1, yon boyunca

0ge kalinligr kadar artis yapilmis olarak animsanan pozisyondan baslatir. Yigin

yliksekligi tanimli bir sayidan fazla oldugunda veya bir sensor sinyal verdiginde

y1ginlama islemi tamamlanur.
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14.26 Komut: Ara

Yigindan alintyor
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Yigindan parga almirken robot kolu, bir sonraki parcay1 aramak tizere baslangig
konumundan hareketle verilen yone gider. Ekrandaki kosul, bir sonraki 6geye ne
zaman ulagilacagin belirler. Bu kosul saglandiginda, robot pozisyonu animsar ve
0zel diziyi uygular. Bir sonraki turda robot aramayi, yon boyunca 6ge kalinlig ka-

dar artis yapilmis olarak animsanan pozisyondan baslatir.

Baslangi¢ pozisyonu
Baslangi¢ pozisyonu, y1gin isleminin basladig1 yerdir. Baslangi¢ pozisyonu belirtil-

mezse y1gin robot kolunun gegerli pozisyonundan baslar.
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Yon, iki gegis noktasinin TCP peozisyonu arasindaki cizgiyle belirlenir,

= Yorum
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Yon, iki konum ile belirtilir ve ilk konumlar TCP’sinden ikinci konumlar TCP’sine
kadar konum farki olarak hesaplanir.
Not: Yon, noktalarm yonelimlerini dikkate almaz.

Sonraki Yiginlama Pozisyonu ifadesi

Robot kolu yon vektorii boyunca hareket ederken, siirekli olarak bir sonraki yigin
pozisyonuna ulasilip ulagilmadigini degerlendirir. Ifade Dogru olarak degerlendirildiginde

ozel dizi ytrattlir.

“Baslatma Oncesi”

IstegebagliBaslatma Oncesi dizisi, islemin baglamasindan hemen énce galigtirilir.

Bu dizi, hazir sinyallerini beklemek i¢in kullanilabilir.

“Bitis Sonras1”

Istege bagh Bitis Sonrasi dizisi, islem tamamlandiginda galigtirilir. Bu dizi,
tastyic1 hareketini baglatma sinyalini vererek, bir sonraki y1gina hazirlanmak icin

kullanilabilir.

Alma/Yerlestirme Dizisi
Palet isleminde oldugu gibi (14.25), her y1gin pozisyonunda 6zel bir program dizisi

uygulanir.
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UNIVERSAL ROBOTS 14.29 Grafik Sekmesi

14.27 Komut: Taslyici Takibi

Bir tasiyic1 kullanildiginda robot, hareketini takip edecek sekilde yapilandirilabilir.
Kurulumda tanimlanan Tasiyic1 Takibi dogru yapilandirildiginda robot, hareketle-
rini tagiyiciy1 takip edecek sekilde ayarlar. Tasiyict Takibi program diigiimii, Yap1
sekmesinin altindaki Sihirbazlar sekmesinden kullanilabilir. Tagiyic1 takip edilir-
ken bu diigiimiin altindaki tiim hareketlere izin verilir, ancak bunlar, tasiyict bandin
hareketine baglidir. Kurulum sekmesindeki Tasiyic1 Takibi ayar1 (bakin kisim
13.13), robotun mutlak ve artan kodlayicilarla ve dogrusal ve dairesel tasiyicilarla
¢alismasi i¢in yapilandirma segenekleri sunar.

14.28 Komut: Baskila

Baskilanan program satirlari, program calisirken atlanir. Baskilanan bir satirin baskilamasi
sonradan tekrar kaldirilabilir. Bu, orijinal igerigine zarar vermeden programda degisiklik

yapmann hizli bir yoludur.

14.29 Grafik Sekmesi
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Gegerli robot programinin grafik gosterimi. TCP'nin izledigi yol, hareket kesim-
leri siyah ve gecisme kesimleri (hareket kesimleri arasindaki gegisler) yesil olacak
sekilde 3B goriintimde gosterilir. Yesil noktalar, programdaki gecis noktalarinin her
birinde TCP’nin pozisyonlarin belirtmektedir. Robot kolunun 3B ¢izimi robot kolu-
nun gegerli pozisyonunu gosterir ve robot kolunun golgesi de, ekranin sol tarafinda

secilen gecis noktasina robot kolunun nasil ulasmay: hedefledigini gosterir.

Robot TCP'nin gegerli konumu bir giivenlik veya tetikleyici diizlemine yaklasirsa

veya robot aletinin yonti, alet yonii alan sinirina yakinsa (bakin 10.12), yakin
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UNIVERSAL ROBOTS

alan sinirmin bir 3B goriintimii gosterilir.

Not: robot bir program galistirdiginda, sinir limitlerini gériintiileme devre dis1 birakilir.

Givenlik diizlemleri sar1 ve siyah renkte, normal diizlemi temsil eden ve robot
TCP’nin yerlestirilmesine izin verilen diizlem tarafini belirten kiigtik bir okla goste-
rilir. Tetikleyici diizlemleri mavi ve yesil renkte ve Normal modu sinirlarinin (bakin
10.6) etkin oldugu, diizlemin yanina doéniik olan kiigiik bir okla goriintiilenir.
Arag oryantasyonu alan siniri, kiiresel bir koniyle, robot aracinin gegerli oryantas-
yonunu belirten bir vektorle gosterilir. Koninin i¢i, takim oryantasyonu (vektorii)

icin izin verilen alani temsil eder.

Hedef robot TCP’si artik sinirin yakininda degilse, 3B goriintiisii kaybolur. TCP,
bir alan smirini ihlal ediyorsa veya ihlal etmeye ¢ok yaklasmissa, simir gostergesi
kirmizi olur.

3B goriintim yakinlastirilip dondiiriilerek robot kolunun daha iyi bir gortiniimii elde
edilebilir. Ekranin sag {ist kenarindaki diigmeler, 3B gortiniimdeki gesitli grafik
bilesenlerini devre dis1 birakabilir. Alttaki diigme, yakin alan smirlarini gortintiile-

meyi agar/kapatur.

Gosterilen hareket kesimleri secili program diigiimiine gore degisir. Bir Hareket
Ettir digimii segilirse, goriintiilenen yoriinge bu yer degistirme ile tanumlanan
hareket olur. Bir Gegis noktas1 diigiimii secildiginde, gostergede asagidaki ~ 10
hareket adimi gosterilir.

14.30 Yapi Sekmesi
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Temel rGeIismis rSihirbazIar |
Hareket Ettir Gecis noktasi
Bekle Ayarla
Acilan Pencere Durdur
Yorum Klasdr
Dizenle
‘ 4 Hareket Ettir | | Kopyala H Yapistir | | Baskila |
‘ ¥ Hareket Ettir | | Kes ‘ | sil |
Q[ r]
(J Berzetim - P
@ Gercek Robot IE“E‘E He =————LJ100% | 4 Geri || ileri B |

Program yapisi sekmesi ¢esitli komut tiirlerini ekleme, tasima, kopyalama ve kaldirma

olanagin saglar.

Yeni komutlar eklemek i¢in agsagidaki adimlari uygulaymn:

Sirim 3.5.5
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UNIVERSAL ROBOTS 14.31 Degiskenler Sekmesi

1) Var olan bir program komutunu segin.

2) Yeni komutun, segili komutun iistiine mi yoksa altina mi1 eklenmesi gerektigini
belirtin.

3) Eklemek istediginiz komut tiirtine ait diimeye basin. Yeni komutla ilgili ayrintilar
ayarlamak i¢in Komut sekmesine gidin.

Komutlar, diizenleme gercevesindeki diigmelerin kullanimiyla tagmabilir / kopyalanabilir /siline
Bir komutun alt komutlar1 varsa (komutun yaninda {i¢gen simgesi varsa) tiim alt
komutlar da taginir/kopyalanir/silinir.

Tim komutlar bir program icinde her yere uymaz. Ge¢is Noktalari, Hareket
Ettir komutunun altinda olmalidir (hemen altinda olmas1 gerekmez). ElseIf ve
Else komutlarinin bir I f komutundan sonra gelmesi gerekir. Genel olarak, E1seIf
komutlarmin oradan oraya tasinmasi karmasikliga yol acabilir. Degiskenler kul-
lanilmadan 6nce degerleri atanmalidir.

14.31 Degiskenler Sekmesi

O Dosya 10:42:24 CCCcC O
[‘Program | Kurulum | Hareket Ettir [ G/C | Gunluk |
=unnamed= [ Komut | Grafik | Yapi [ Degiskenler |

= Baslangic Degisken| = Temizle

W Robot Prograrmi
¢V Salter ... var_2:0.00000
= <hoss

¢V Hareket Ettir |
o Gegis_noktas
¢V Hareket Ettir P =5
o Gegis_noktas_1
o Degisken
¢ ¥ Daire Hareketi
© Gegls_Nokta.
© Bitis_Noktasi—
= Ayarla
9w Palet
¢V Model: Kare
o Késel 1
o Kéga2 1
o Kdse3_1
o Kosed 1
¢ W Palet Dizisi
o Yaklagim_1
o Model_Nokts
= Ayarla
= Bekle
o Cikis_1
9o Yigindan Al
o Baslx_Pozx -
4] [l | »

Q@] <---»]
QO crotrer oo ] ] e oo Lo [ ons |

Degiskenler sekmesi, calisan programdaki degiskenlerin gercek zamanli degerlerini
gosterir ve program calismalar1 arasinda degiskenlerin ve degerlerin bir listesini
tutar. Sadece goriintiilenecek bilgi oldugunda gosterilir. Degiskenler, adlarina gore
alfabeye gore siralanmustir. Bu ekrandaki degisken adlar1 en gok 50 karakterle ve
degiskenlerin degerleri de en ¢ok 500 karakterle gosterilir.
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14.32 Komut: Degiskenleri Baslatma

& Dosya 10:41:42 CCCC O
[ Program | Kurulum rHareket Ettir m Gunliak \
<unnamed= fKomut rGrafik r‘(apl rDeQiskenler |
= Baslangic Degisker =
¥ Robot Programi iy ] "' H
Y Robot Progrom Baslangic Degisken Degerleri
o Gegis_noktas
¢V Hareket Ettir | PR e P P
o Gegis noktas E:tn?u;lodeglskenmln higbir baslangig degeri yoktur
= Ayarla = lnt2=0
3» Palet -
i 4 aVeMode.f- Kare interpole_et_ 1 = 0.0
o Késel 1 poz_1 degiskeninin hicbir baslangic dederi yoktur
o Ké§€2:1 poz_2 degiskeninin hicbir baslangic dederi yoktur
o Kége3_1 poz_3 dediskeninin hicbir baslangi; dederi yoktur
o Kosed_1 var_2 dediskeninin hicbir baslangic dederi yoktur
¢ W Palet Dizisi
o Yaklagim_1
o Model_Nokt:
= Ayarla
= Bekle
o Cikis_1
% Yidindan Al
o Baslx_Pozx = i
. % von Degisken Ifade
o Hedef Pozx
v secme Dizisi [ 6nceki islemdeki dederi koru
o Yigin_Pozx_2
= Ayarla -
4 Il [*] ‘ Yeniden Adlandir | ifadeyi temizle
Qo[>
G Benzetim B
Geri lleri
O ercecrabor [1aa ][> 1] he =—=Conoon [ ecer ][ i |

Bu ekran, program (ve herhangi bir is pargacig1) yiiriitiilmeye baslamadan &nce

degisken degerleri ayarlamaya izin verir.

Degisken listesinden se¢mek i¢in ilgili degiskeni tiklatin veya degisken segici kutu-
sunu kullanin. Secili bir degisken i¢in, program baslangicinda degisken degerinin
ayarlanmasinda kullanilacak bir ifade girilebilir.

“Son islemdeki degeri tutmay tercih eder” onay kutusu segiliyse, degisken, 14.31
iginde agiklanan Degiskenler sekmesinde bulunan deger ile baslatilir. Bu ola-
nak, degiskenlerin program ytiriitmeleri arasinda degerlerini korumalarina izin
verir. Program ilk kez ¢alistirthyorsa veya deger sekmesi temizlenmisse degisken
degerini ifadeden alir.

Degisken, adinin bos olarak ayarlanmasiyla (yalnizca bogluklar) programdan sili-

nebilir.
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14.32 Komut: Degiskenleri Baslatma
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Robot Ayarlari o

Robotu baslat

Dil

Guncelle

Parola Ayarla

Ekrani Kalibre Et

Ag

3.5.0 (docker)

Zaman

URCaps

‘ Geri ‘

* Robotu Baslat Baslatma ekranina gider, bakin 11.5.

¢ Dil ve Birimler Kullanic1 arabiriminin dilini ve 8lgii birimlerini yapilandirin,
bakin 15.1.

* Robotu Giincelle Robot yazilimini daha yeni bir siiriime ytikseltir, bakin 15.2.

¢ Parola Ayarla Robotun programlama parcasimin parolasiz insanlar icin kilit-
lenmesini saglar, bakin 15.3.

e Ekrani Kalibre Et Dokunmatik ekranin “dokunma” kismin kalibre eder, bakin
15.4.

* Ag Ayarlar1 Robot kontrol kutusu Ethernet agini ayarlama arabirimini acar,
bakin 15.5.

* Saati Ayarla Sistem saatini ve tarihini ayarlayin ve saatin goriintiilenme bigimlerini
yapilandirin, bakin 15.6.

e URCaps Ayar Yiiklii URCaps ile kurulum ve kaldirma segeneklerine genel
bakis igin bakin 15.7.

¢ Geri Hos Geldiniz Ekranina déner.
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UNIVERSAL ROBOTS

15.1 Dil ve Birimler

15.1 Dil ve Birimler

Robot Ayarlari 2

Dil Secimi

Robotu baslat

Sistem

ok =]

Dil

Klawye

Int'l English -

Gincelle

["1English programming

Parola Ayarla

Birim Secimi

o Metrik birimler

. @ ~BD geleneksel
Ag

Zaman

Ekrami Kalibre Et ‘
URCaps ‘

Yeni ayarlann etkili olmasi icin PolyScope'u yeniden baslatin

. ‘ Yeniden baslat
Geri

Bu ekrandan, PolyScope’da kullanilan dil, birimler ve klavye dili secilebilir.

Secilen dil, PolyScope’un farkli ekranlarinda goriinen metinler ve katigtirilmig yardim

i¢in kullanilir. Robot programlarindaki komut adlarinin Ingilizce yazilmasi igin

“Ingilizce programlama” secenegini isaretleyin. Degisikliklerin etkili olmasi igin

PolyScope’un yeniden baslatilmasi gerekir.

Secilen klavye dili, PolyScope’taki tiim agilan klavyelerde kullanilir.

CB3
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15.2 Robotu Giincelle UNIVERSAL ROBOTS

15.2 Robotu Gilincelle

Robot Ayarlari 2

Robot yazilimini guncelle

Robotu baslat

Dil

Guncelle

Parola Ayarla Bu robota iliskin olasi giincellemelerin listesini indirmek igin "Ara..."y tiklatin,

Ekrani Kalibre Et Aciklama

Ag

Zaman

URCaps

‘ Geri ‘ | |

Yazilim giincellemeleri USB flash bellekten yiiklenebilir. Bir USB bellek ¢ubugunu
takin ve igerigini listelemek icin Ara diigmesini tiklatin. Giincelleme yapmak icin

bir dosya secin, Giincelle diigmesini tiklatin ve ekrandaki talimatlari izleyin.

UYARI:

Bir yazilm yiikseltmesinden sonra her zaman program-
larmizi kontrol edin. Yiikseltme, programinizdaki gezingeleri
degistirebilir. Giincellenen yazilim spesifikasyonlar;, GUI'nin

sag ilist kosesinde bulunan “?” diigmesine basilarak bulunabi-
lir. Donanim spesifikasyonlar1 ayn1 kalir ve orijinal kilavuzda

bulunabilir.

Sirim 3.5.5
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UNIVERSAL ROBOTS 15.3 Parola Ayarla

15.3 Parola Ayarla

Robot Ayarlan 2

Robotu baslak ‘ Sistem Sifresi

Uygulayin

Dil

Giincelle

Guvenlik Parolasi

Ag

Zaman

Yeni sifreyi dogrula I:l

‘ Geri ‘ Uygulayin

‘ Parola Ayarla
‘ URCaps

Ekrani Kalibre Et ‘

Iki parola desteklenir. Birincisi, robotun ayarmin yetkisiz bir sekilde degistirilmesini
onleyen istege bagl bir Sistem parolasidir. Sistem parolasi ayarlandiginda, program-
lar parola olmadan yiiklenebilir ve ¢alistirilabilir; ancak programlar: olusturmak
veya degistirmek igin kullanicinin dogru parolay1 girmesi gerekir.

Ikincisi, giivenlik yapilandirmasini degistirmek icin diizgiin bir bicimde girilmesi

gereken gerekli bir Giivenlik parolasidir.

NOT:
Givenlik yapilandirmasini degistirmek icin, Giivenlik parolasinin

ayarlanmas: gerekir.

UYARI:
Yetkili olmayan personelin robot kurulumunu degistirmesini 6nle-

mek icin bir Sistem parolas: ekleyin.
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15.4 Ekrani Kalibre Et

UNIVERSAL ROBOTS

15.4 Ekrani Kalibre Et

X

iptal

Mavi artl isaretinin ortasinda cok hassas bir sekilde noktalayin.

Dokunmatik ekran kalibrasyonu. Dokunmatik ekrani kalibre etmek i¢in ekrandaki

yonergeleri izleyin. Tercihen, kiit uclu ve metal olmayan bir nesne (ucu kapali ka-

lem gibi) kullanin. Sabir ve 6zen, daha iyi bir sonug alinmasini saglayacaktir.

15.5 Ag Ayarlan

Robot Ayarlari

‘ Robotu baslat

A3

Ag yénteminizi segin

‘ Dil

‘ @ DHcP
G Statik Adres

‘ Guncelle

‘ o Ag devre disi birakild)

‘ Parola Ayarla

¥ Bir aga bagl degil!
‘ Ayrintih ag ayarlan:

‘ Ekrani Kalibre Et

‘ IP adresi

Alt ag maskesi:

| .

‘ Warsayilan ag gecidi:

Tercih edilen DMS sunucusw:

‘ Zaman

‘ Alternatif DNS sunucusu:

‘ URCaps

‘ Geri

Sirim 3.5.5
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UNIVERSAL ROBOTS 15.6 Saati Ayarla

Ethernet agini ayarlamak icin kullanilan panel. Robotun temel fonksiyonlari igin
Ethernet baglantis1 gerekli degildir ve varsayilan olarak ag devre disidur.

15.6 Saati Ayarla

Robot Ayarlan 2

‘ Saati Ayarla

‘ Robotu baslat

Saat bigimi: Liitfen gecerli saati segin:
‘ Dil ‘ Q 24 saat +||+||+|
0 12 saat

10 H a1 H 08 ‘

‘ Giincelle ‘ ‘

‘ Parola Ayarla ‘

‘ Tarlhi Ayarla

‘ Ekrani Kalibre Et

Lutfen buglndn tarihini segin:

12 Aralik 2017 Sall |

S

Tarih bigimi:

‘ Zaman ‘ @ 12 Aralik 2017 Sall
@ 12.Ara.2017

‘ URCaps ‘ @ 12.12.2017

Yeni ayarlann etkili olmasi icin PolyScope'u yeniden baslatin

‘ Geri ‘ Yeniden baslat

Sistem saatini ve tarihini ayarlayin ve saatin gortintiilenme bicimlerini yapilandirin.
Programi Calistir ve Robotu programla ekranlarinin tistiinde saat goriintiilenir. Saate
dokunuldugunda, kisa bir siire i¢in tarih gosterilir. Degisikliklerin etkili olmasi i¢in
GUI'nin yeniden baslatilmas: gerekir.
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15.7 URCaps Ayari

Robot Ayarlari 2

‘ Robotu baslat ‘ URCa pPs

Etkin URCaps

‘ Dil ‘ u com.ur.urcap. helloworld

‘ Guncelle ‘

‘ Parola Ayarla ‘
URCap Bilgileri

Siiriim: 1.0.0.SNAPSHOT
Gelistirici: URCaps R us Inc. =
‘ irtibat Bilgisi: 123 UrCap Street

URCap ad: com.ur.urcap.helloworld =
‘ Ekrani Kalibre Et ‘

Aciklama: This is a description of the UR Cap
Telif hakk: (R)
‘ Lisans:

| &

Copyright (c) .

‘ Zaman
All rights reserved.

‘ URCaps ‘ Redistribution and use in source and binary forms, with or without
medification, are permitted provided that the following conditions are

met: —
1 TNeadictrilartine £ 1117 =1 EERE Tt o +h T st

Geri
‘ ‘ | i || = ‘ OYeniden baslat

Ustteki listede, yiiklii tiim URCaps’larm bir genel bakisi sunulmustur. Bir URCap
tizerini tiklattiginizda, listenin altindaki URCap Bilgileri alanindaki (URCap’in
ads, stiriimt, lisans vs. de dahil) meta bilgileri goriintiilenir.

Yeni bir URCap kurmak igin, ekranin altindaki + diigmesini tiklatin. Bir .urcap
dosyasinin segilebilecegi bir dosya segici gosterilmistir. A¢ diigmesini tiklatin ve
PolyScope, ayar ekranina doner. Segilen URCap kurulur ve kisa siire sonra lis-
tede uygun bir giris goriiniir. Yeni yiiklenen veya kaldirilan URCaps’lar igin PolyS-
cope’un yeniden baslatilmasi gerekir ve Yeniden Baslatma diigmesi etkinlestirilir.

Bir URCap’1 kaldirmak icin, URCap’1 listeden segin ve - diigmesini tiklatin. UR-
Cap, listeden kalkacak, ancak yine de bir yeniden baslatma gerekir.

Listede, bir girisin yaninda gosterilen simge, URCap durumunu belirtir. Farkl du-
rumlar asagida tanmimlanmistir:
@ URCap normal: URCap yiiklendi ve normal calistyor.

A URCap arizasi: URCap yiiklendi, ancak baglamiyor. URCap gelistiricisiyle irti-
bata gegin.

O URCap yeniden baglatmas: gerekli: URCap yeni yiiklendi ve yeniden baglatma
gerekir.
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Kisim III

EUROMAP 67 Arabirimi






Bu kilavuz, entegrasyonu yapan kisiye yoneliktir. Entegrasyon, programlama, an-
lama ve hatalar1 giderme hakkinda énemli bilgiler igerir.

cUROM P67

European Plastics and Rubber Machinery

Asagida, bu belgede kullanilan kisaltmalar agiklanmaktadar.

Kisaltma Anlam
UR Universal Robots
CB Denetleyici Kutusu
IMM Enjeksiyon Kalip Makinesi
MAF Kalip Alan1 Serbest

A, B, C, zA, zBvezC EUROMAP 67 kablosunun i¢indeki sinyaller

NOT:
EUROMAP 67 sadece Eyliil 2014’ten sonra iiretilen denetleyici ku-
tularinda desteklenir.

TEHLIKE:

IMM, sinyallerinin bazilarinda 250 V iist siira kadar kullanabilir.
Tiim zorunlu toprak baglantilar1 da déahil olmak {izere, denetle-
yici kutusuna diizgiin sekilde takilmamaissa, IMM’yi EUROMAP
67 arabirimine baglamaymn.
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UNIVERSAL ROBOTS 16.2 Yasal uyan

TEHLIKE:

1. Robotla IMM arasina, robot i¢cindeyken IMM'nin kalib1 kapa-
tamayacag1 sekilde bir 1s1ik perdesi (giivenlik cihazi) kurun.

Bunun yapilmamasi, robota ve kaliba zarar verebilir.

2. Euromap 67 arabirimini denemeden 6nce bu kilavuzun ta-

mamini okuyup anladigimizdan emin olun.

16.1

EUROMAP 67 standardi

EUROMAP 67 standard ticretsizdir ve www . euromap . org adresinden indirilebi-
lir. UR EUROMAP 67 modiilii, gii¢ verildiginde bu standarttaki tiim gereksinim-
ler ile uyumludur. EUROMAP 67 standards, giicii kesildiginde, gtivenlikle ilgili
her sinyalin ¢alisabilir durumda olmasimn belirtir. Bu, tehlikeli durumlara neden
olabilir ve ISO 13849-1 ve EN ISO 13849-1'nin giivenlik spesifikasyonlariyla tezat
olusturur. Bu nedenle, denetleyici kutusunun gticii kesik oldugunda, UR EURO-
MAP 67 modiilii acil durum durdurma sinyallerini, MAF sinyallerini ve tim G/C
sinyallerini acar.

Tiim istege bagly, tireticiye bagh ve ayrilmig G/C sinyalleri desteklenir. EUROMAP

67.1’e gore arabirim olusturmak da miimkiindiir.

16.2 Yasal uyari

Arabirim, kontrol kutusu ile ayni bilesenler ve ilkeler kullanilarak ve ayr test ge-
reklilikleri kapsaminda imal edilir ve ancak bir kontrol kutusuyla birlikte satin
alinabilir. Bu nedenle EUROMAP 67 arabirimi, Donanim Kurulum Kilavuzu altinda

bulunan Birlestirme Beyan1 kapsamina girer.

CB3
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16.2 Yasal uyari

UNIVERSAL ROBOTS

TEHLIKE:
1. Bir IMM, ¢ok tehlikeli bir makinedir. IMM kilavuzunu oku-

yup anladigimizdan emin olun. Robotu ve IMMyi giivenli
bir sekilde entegre edememek, 6liime, agir yaralanmaya veya
makinelerde hasara neden olabilir. Universal Robots, bir
IMM’den kaynaklanan herhangi bir hasardan sorumlu tutu-
lamaz (6rnegin kalibin hareketi sonucunda bir robot hasar
gordiigiinde veya kisi yaralandiginda).

. Bir IMM degistirilirken IMM igin yeni bir risk

degerlendirmesi gerceklestirilecektir. Risk degerlendirmesi
tiim yeni tehlikeleri dikkate alacak ve artmig olabileceklerin-
den, tiim varolan tehlikeleri de yeniden dikkate alacaktir.

. IMM’ler ig¢in ttim ulusal ve bolgesel kosullara uyul-

masindan entegrasyonu yapan kisi sorumludur. Bu kilavuz,

bu kosullardan higbirini 6zetlemez.
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Asagidaki alt boliimlerde entegrasyonu yapan kisiye yonelik énemli bilgiler yer
almaktadr.

17.1 Acil durum durdurma ve koruma amacl durdurma

Acil durum durdurma sinyalleri robot ile IMM arasinda paylasilir. Bir baska deyisle,
robot acil durum durusu ayn1 zamanda IMMyi de acil durdurur ve bunun tersi de
gecerlidir.

Koruma amacli durdurma sinyalleri (Giivenlik cihazlar1 [ZA3-2C3] [2A4-2C4]),
IMM tizerinde bir kap1 actk oldugunda robotun koruma amaciyla durdurulmasini

saglar.

TEHLIKE:

1. Robot koruma amaglh durduruldugunda, IMM'yi durdurma
isi, EUROMAP 67 standardinin bir parcas: degildir. Bu, ope-
ratdr robotun calisma alanma girdiginde (ytirtadiigiinde),
IMM'nin ¢alisma alanina giremeyecegi (veya i¢ine uzana-
mayacagl) anlamina gelir (ancak IMM’deki bir giivenlik ci-
hazinin, IMM'nin giivenli bir sekilde durdurulmasina neden
oldugu durumlar istisnadir ve bunlarda operatér, IMM nin
calisma alanina girer (veya igine uzanur)). Bir giivenlik cihaz
hem robotu hem de IMM'yi koruma amach durduracaksa, bu
cihazi IMMye baglayin.

2. Robota kontrol birimi kutusundaki [EEA-EEB] 6zel “ha-
rici acil durum durdurma” girisiyle tiginci bir makine
baglandiginda, robot sadece {ti¢iincii makinedeki bir acil du-
rum durdurma diigmesine basildiginda acil durum durdur-

masi gergeklestirir, IMM'ye degil!

3. Givenlikle ilgili tiim fonksiyonlarin ¢aligir durumda olup ol-
madigini her zaman kontrol edin. Giivenlik islevi kosullariyla
ilgili olarak robot ve IMM i¢in kilavuza bakin.

17.2 MAF 1sik korumasi baglama
EUROMAP 67 kablosunda MAF sinyali [A3-C3] kalibin gii¢lii hareketini saglar.

Robot makinenin igerisindeyken kalibin kapanmasini 6nlemek icin gereken dikkat

gosterilmelidir.
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EUROMAP 67 arabirimi, MAF 1s1k korumasi olmadan tedarik edilir. Bu da, robot
programindaki bir hatanin IMM kalibinin kapanmasina ve robotu ezmesine neden
olabilecegi anlamina gelir. Ancak, bu tiir kazalar1 énlemek icin, asagida gosterildigi
gibi bir 131k korumasi baglamak miimkiindiir. Bir Kategori! Birkag yiiz USD’ye 1
151k perdesi (6rn. Pilz’in “PSEN op 2H-s/1”) satin almabilir.

DIKKAT:
Bir 151k perdesini kurmadiginizda, robota ve kaliba zarar verebilir-

siniz.

3

UNIVERSAL ROBOTS

GND|GND|24V |24V |MAF |MAF kX 24V |GND

WO O] niin

17.3 Robotun ve aracin montaji

Entegrasyonu gerceklestiren kisi, ara¢ ve montaj ytizeyini diizenlemeden 6nce 4.
eklemin (2. bilek) parca alma ve yerlestirme sirasindaki yoniinti diistinmelidir. 1, 2
ve 3. eklemin eksenleri paraleldir ve 4. eklem 5. eklemi sola veya saga yonlendirirse
5. eklem diger ti¢ eksene paralel olur ve bu da bir tekillik olusturur. Robotun 45
derece aciyla yerlestirilmesi veya robotun arag tablasinin diisey kalip yiizeyinden
Ogeleri kavrarken asagiy1 gosterecegi sekilde bir arag olusturulmas: genellikle iyi
bir fikirdir.

17.4 Robotu IMM olmadan kullanma

Robotu IMM olmadan ¢alistirmak i¢in, bir baypas tapasi kullanilarak acil durum ve
gtivenlik sinyalleri kapatilmalidir. Tek alternatif, arabirimi 19.1 iginde agiklandig1
sekilde kalic1 olarak kaldirmaktr.

TEHLIKE:
Baypas tapasini asla robot bir IMM ile birlikte kuruldugunda kul-

lanmayin.

17.5 EUROMAP 12’den EUROMAP 67’ye donustirme

IMM ile EUROMAP 12 arabirimini olusturmak i¢in E12 - E67 adaptorii kullanilmalidar.

Piyasada farkl tireticilerin gesitli adaptorleri mevcuttur. Ne yazik ki, cogu adaptor

11SO 13849-1'e gore, diger ayrintilar igin bakin Sozliik.

CB3 II-8 Sirim 3.5.5



17.5 EUROMAP 12’den EUROMAP 67’ye doniistiirme UNIVERSAL ROBOTS

belirli tasarim tercihleri goz 6ntine alinarak belirli robotlar veya IMM’ler i¢in imal
edilmektedir. Bu da, bazi adaptorlerin UR robotunuz ile IMMnizi diizgiin baglamayacag
anlamina gelir. Adaptér kullanirken veya kurarken hem EUROMAP 12 hem de
EUROMAP 67 standardinin okunmasi onerilir.

Asagida, genel hatalari igeren bir liste gosterilmektedir:

1. A9ile C9 arasinda 24 V mu olgiiyorsunuz?

e IMM, G/ sinyallerini etkinlestirmek i¢in 24 V beslemelidir.
* Robot ve IMM ortak eksi/0 V degerine sahipse, A9 ZA9’a ve C9 da ZC9’a
baglanarak robot 24 V kullanulabilir. IMM 24 V ¢ogu zaman EUROMAP

12 pim 32’de mevcuttur.

2. Adaptor, her iki robot acil durum kanali ve her iki robot giivenlik cihazlar

kanal arasinda gegis yapiyor mu?

¢ Bu normalde 4 role kullanilarak saglanir.

TEHLIKE:

E12 - E67 dontstiirtictistiniin EUROMAP 67 ve EUROMAP 12
standartlarina uydugundan ve giivenlik islevlerinin dogru per-
formans seviyesinde yapildigindan emin olun. Bu uyariya uyul-
mamasl, giivenlik islevi gegersiz kilinabileceginden, agir yaralan-
maya ve 6liime neden olabilir.

Sirim 3.5.5
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17.5 EUROMAP 12'den EUROMAP 67’ye doniistiirme
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1zleyen alt boltimlerde euromap arabiriminin GUI’den kontrol edilmesi, IMM'ye
gonderilen ve IMM’den alinan sinyallerin dogrulanmasi, yapilarla kolay program-

lama yapilmasi ve sinyallerin dogrudan kullanimiyla daha gelismis islemlerin yapilabilmesi
anlatilmaktadr.

Yine de, sifirdan bir program yapmak yerine EUROMAP 67 program sablonunun
kullanilmasi siddetle onerilir, bkz. altta.

18.1 EUROMAP 67 program sablonu

EUROMAP 67 arabirimi ytiklendikten sonra, EUROMAP 67 program sablonuna

erisimi saglayan fazladan bir diigme belirir.

& Dosya 10:42:39 CCCC O
Program | Kurulum rHareket Ettir | G/C Gunluk‘

Yeni Program

Dosyadan Yuakle

Program Yikle

Sablon Kullan

Al ve Yerlestir

Bos Program

Euromap67

EUROMAP 67 program sablonu secildiginde, program ekram sablon yiiklii halde
goriintiilenir. Boylece sablon yapisi ekranin sol tarafinda goriilebilir.

Sirim 3.5.5
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UNIVERSAL ROBOTS 18.2 G/C icin genel bakis ve sorun giderme

O Dosya 10:42:40 CCCcC O
[‘Program | Kurulum | Hareket Ettir [ G/C | Gunluk |
E67 Sablon l/ Komut | Grafik | Yapi | Degiskenler |
W Robot Prograrm
%W Hareket Ettirj P rogram
o Baslat

= E67_StartupCheck
o Gegls_noktas_B
¢V Dongl
= EG7_WaitForltem

® Soldaki pencere, program agacini gosterir.
@ Program adacinda gezinmek icin fleri ve Geri du@melerini
feullarn.

; # Program agacini dedistirmek icin Yapr sekmesini kullanin,
o Gegis_noktasi_A El g gis 3 Jo]

= E67_EjectorForward
= Ayarla

= Bekle: 0.3

= E67_EjectorBack

0 Gegis_noktas_B

= Ef7_FreeToMould

o Gegis_noktas B

= Ayarla

o Gegis_noktas_B

[ Baslatma Gncesi Dizisi Ekle
[l Baslangig Dedisken Dederlerini Ayarla
Q | T Sonsuz Program Dongusu

QO crotrer oo ] ] e oo Lo [ ons |

EUROMAP 67 program sablonu, IMM ile basit etkilesim gerceklestirmek {izere
hazirlanir. Yalnizca birkag gegis noktas: ve bir ¢ift G/C eylemi belirtilmesiyle, robot
IMM'nin yaptig1 nesneleri tasimaya hazir olur. Gegis noktalar1 sunlardir:

* WP _baslangi¢_konumu: Robotun prosediir i¢in baslangi¢ noktast.
* WP_6geyi__bekle: IMM'den bir parcanin hazir olmasin bekledigi sirada ro-

botun yerlestirilecegi gecis noktas.
¢ WP_6geyi_al: Robotun parcayr IMM'den (icinden) alacag1 gegis noktas.

¢ WP_6geyi_birak: Robotun az énce IMM’den aldig1 parcay1 birakacag: gecis
noktasi.

Iki Eylem diigiimii, IMM’deki pargalari kavrayip tutabilecek ve sonra IMM'nin
disina getirildiginde bu pargalar1 salip birakabilecek bir araci denetleme amaci tasir.

Artik, prosediir, adimlar dolagarak yeni imal edilen parcalari IMM’den siirekli ala-
caktir. Acikga gortiltyor ki, Dongii diigtimii, robotun bu devri yalnizca alinacak
parca oldugu stirece calistiracag sekilde ozellestirilmelidir. Ayrica, Hareket Ettir
J diigtimii 6zellestirilerek, robotun hareket hizi IMM devir siiresine ve gerekirse
parcalarin kirllganlik diizeyine uyacak sekilde ayarlanmalidir. Son olarak, her bir
EUROMAP 67 yapis1 6zel IMM prosediiriine uyacak sekilde 6zellestirilebilir.

18.2 G/C icin genel bakis ve sorun giderme

EUROMAP 67 G/C genel bakist G/C sekmesi altindadir.

CB3
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18.2 G/C icin genel bakis ve sorun giderme UNIVERSAL ROBOTS

O Dosya 10:42:39 CcCcccC O
[Program | Kurulum | Hareket Ettir [ G/C | Gunluk |

[ Robot | MODBUS | Euromap67
Kontrol Givenlik
Robot Makine Robot Makine
(e Kalip Kapanisi ] [~} Acil Durum Durdurma ]
p kap
Q Kalip Acilisi o Koruma Agik ]
(e Cikaric Geri [~} = ] Kalp Alani Serbest (Elektrikli)
p
(e Cikarici ileri ] (e Kalip Alar Serbest (Yazilim)
P
O Maga Gekicileri 1 igeri [ ] Durum
Robot Makine

@ Maga Cekicileri 1 disan [ ]
Q Maca Gekicileri 2 igeri [~ @ Otomatik Mod 9
o Maga Gekicileri 2 disan > Clkart 9
Ureticiye Bagh Ara Kalip Pozisyonu [ ]

Euromap67_DI_ZC8 %] %] 24 WV Glg [ ]
(e Euromap67_DO_AS Voltaj Gegerli

0.0V 0,0A
a Euromap67_DO_C5
Q Euromap67_DO_C8
0 Benzetim

o Gergcek Robot

Bu ekranda, asagida ayr1 ayr1 agiklanan dort gerceve vardir. Bunlarin tiimiinde or-
tak olan iki stitunda (Robot ve Makine) sirastyla, ¢ikis sinyallerini denetleme diigmeleri
ve giris sinyallerinin durumunu ekrana getiren gostergeler gosterilir.

Sinyallerin baslangictaki (normal) durumu, 24 V sinyalleri disinda tiimii diistik ola-
cak sekildedir; robot ¢ikist Otomatik Mod etkin diisiiktiir ve dolayisiyla, varsayilan
olarak yiiksek ayarlanir.

Sinyal, program yapismin bir parcasi degilse ve robot programinda kullanilmas:

amagclaniyorsa bu 6r. Eylem ve Bekle diigtimlerinin kullanimiyla saglanabilir.

NOT:

Robottan IMM’ye “Otomatik mod” etkin diistiktiir. Diigme, fi-
ziksel seviyeyi yansitir, dolayisiyla diigme etkinlestirilmediginde
“Otomatik mod” etkinlestirilir.

NOT:

Cikis sinyallerini denetleme diigmeleri, varsayilan olarak yalnizca
robot programlama modunda kullanilabilir. Ancak bunu, Kurulum
ekranindaki G/C ayarlar: sekmesinde istediginiz sekilde ayarlaya-
bilirsiniz.

18.2.1 Kontrol

Robot ile IMM arasindaki etkilesimin denetlenmesiyle ilgili sinyaller burada goste-
rilir. Bu sinyallerin tiimii, uygun ve giivenli yollarla birlestirildikleri program yapilarinda
kullanilir.

Sirim 3.5.5
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UNIVERSAL ROBOTS 18.3 Program yapisi iglevselligi

18.2.2 Ureticiye bagli

Bunlar, IMM treticisine gore 6zel amaglari olabilen sinyallerdir. Robot, bu sinyalle-
rin ayrmtlarma bagimh degildir ve sinyaller gerektigi sekilde kullanilabilir.

18.2.3 Givenlik

Robot stitununda, Acil Durum Durdurma ve Kalip Alani Serbest (Elektrikli) goster-
geleri bu ekrandan denetlenemez. Bunlar yalnizca, robotun acil durdurulup dur-
durulmadigimni ve MAF cikisinin yiiksek ayarlanip ayarlanmadigin belirtir. MAF
¢ikisi, kalip alaninin elektrikli gézetim sinyalinin (yukarida agiklanan 1sik koru-
masinin kullanimiyla miimkiindiir) ve yazilimdan gelen MAF sinyalinin her iki-
sinin birden yiiksek oldugu durumda yiiksek olarak ayarlanir. Yazilmdan gelen
MAF sinyali ilgili diigme ile kontrol edilebilir. Makineden gelen acil durum durus
sinyali, IMM'nin acil durdurulup durdurulmadigini gosterir. Koruma Acik girisi,
EUROMAP 67 standardinda belirtilen “Giivenlik cihazlar1” sinyallerinin durumunu
gosterir.

18.2.4 Durum

Robotun ve IMM'nin ¢alisma modu denetlenebilir/goriintiilenebilir (bu sinyaller
program yapilarinda da kullanilir). Voltaj ve akim tiiketimini gosteren cubuklar,
EUROMAP 67 modiilii tarafindan IMMye ve muhtemelen bir 1s1k korumasina tes-

lim edilen degerleri temsil eder.

18.3 Program yapisi islevselligi

Program ekranindaki Yap: sekmesinden segilebilen yedi program yapisi vardir. Bu
yapilar, euromap67 arabirimi diizgiin olarak kurulduktan ( 19 icinde agiklandig:
gibi) sonra kullanilabilir. Yapilarin kullanima iliskin bir 6rnek EUROMAP 67 prog-

ram sablonunda goriilebilir.

CB3
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18.3 Program yapisi islevselligi UNIVERSAL ROBOTS

O Dosya 10:42:40 CCCC O
["Program | Kurulum | Hareket Ettir | G/C | Gunluk |
E67 Sablon [ Komut | Grafik | Yapi | Degiskenler |
% Robot Prograrmi . o
= <bos> Program Yapisi Duzenleyicisi
Dugim yerlesimini ayarlayin
Ekle
[ Temel | Gelismis [ Sihirbazlar | Euromap67
Baslangic Kontrola Oge Bekle
Cikana Geri Cikaria lleri
Maca Cekme iceri Maca Cekme Disar
Kaliplama Serbest
Duzenle
‘ 4 Hareket Ettir | | Kopyala H Yapistir | | Baskila |
‘ ¥ Hareket Ettir | | Kes ‘ | sil |
Q- <>
( Benzetim X P
S TN E— e | nei |

Yapilarin tiimii IMM ile diizgiin ve giivenli bir etkilesim saglamak tizere hazirlanmistir
ve dolayisiyla, belirli sinyallerin dogru ayarlanmasina iliskin testler icerirler. Ayrica,
yalnizca tek bir eylemi etkinlestirmek i¢in birden fazla ¢ikis ayarlayabilirler.

Program yapisi bir robot programina eklendiginde, bu yap1 program iginde segilip
Komut sekmesinin tiklatilmasi suretiyle 6zellestirilebilir. Tiim program yapilar bir
dizi adimdan olusur. Adimlarin ¢ogu varsayilan olarak etkindir ve bazilar1 yap1
plani agisindan gerekli olmalar1 nedeniyle devre disi birakilamaz. Test adimlarsi, test
kosulu karsilanmadiginda programi durdurur. Hem giriglerin hem de ¢ikiglarin du-
rumu test edilebilir. Cikig ayarla adimlari, belirtilen bir ¢ikisi yiiksek ya da diisiik
olarak ayarlar. Su ana kadar bekle: adimlari, normalde, diger adimlara gegmeden ve
program duigiimlerini izlemeden 6nce hareketin bitmesini beklemek i¢in kullanilir.

18.3.1 Baslangi¢ Kontroli

Kaliplama islemine baslamadan 6nce robotun ve makinenin dogru ayarlandigindan
emin olmak i¢in, robot programinin basinda bir kez kullanilmak amaci tasir. Tek tek
adimlari etkinlestirmek/devre dist birakmak i¢in onay kutularini kullanin.

Sirim 3.5.5
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UNIVERSAL ROBOTS

18.3 Program yapisi islevselligi

@ Dosya 10:42:42 CCCC 0
[‘Program | Kurulum | Hareket Ettir [ G/C | Gunluk |
E67 Sablon fl(omut | Grafik | Yapi | Degiskenler |
W Robot Programi .
= Eg;ﬁ:&gf;;:;k EUROMAPG67 Baslatma Kontrolu
: Eg;-gg’:ﬁ;ﬂi’j‘g Bu yapiyl programin baslangicinda bir kez kullanin,
= E67_WaltForitem GEIGGTEy .
—E67 CorePullersout 1 Cikis ayarla: Robot Calisma Modu = Yiksek
= E67_EjectorForward 2 Cikis ayarla: Kalip Alani Serbest = Yiksek
z Cikis ayarla: Kalip Kapamay Etkinlestir = Yiksek
4 Cikis ayarla: Tam Kalp Agmay Etkinlestir = Yiksek
5 Cikis ayarla: Cikarici Geriyi Etkinlestir = Yuksek
3] Cikis ayarla: Cikanici ileriyi Etkinlestir = Viksek
7 Cikis ayarla: Maca Cekicileri 1'yi Poz. 1'ye Getirmeyi Etkinlestir = Yiksek
8 Cikis ayarla: Maca Cekicileri 1'yi Poz. 2'ye Getirmeyi Etkinlestir = Yuksek
[+] Cikis ayarla: Maca Cekicileri 2'yi Poz. 1'ye Getirmeyi Etkinlestir = Yiksek
10 Cikis ayarla: Maca Cekicileri 2'yi Poz. 2'ye Getirmeyi Etkinlestir = Yiksek
11 Agilan pencere: Devam'a basilana kadar duraklat
12 Cikis ayarla: Robot Calisma Modu = Diisiik
13 Su ana kadar bekle: Kalip Kapall Pozisyonu Girisi = Yiksek
14 Test: Gikarici ileri Pozisyonu Girisi = Disik
15 Test: Cikaric) Geri Pozisyonu Girisi = Yilksek
16 Cikis ayarla: Cikaric Geriyi Etkinlestir = Dlstk
17 Cikis ayarla: Cikarici ileriyi Etkinlestir = Duslk
$|2"_” —— > 18 Cikislar dedisirken 40 ms. bekle
S TN L ccen | s

18.3.2 Kaliplama Serbest

IMM’ye, kaliplama islemine baslamasina izin verildigi sinyalini gondermek igin

kullanilir. Bu sinyal etkinlestirildiginde robot, IMMnin disinda konumlandirilmis

olmalidir. Tek tek adimlar: etkinlestirmek/devre dis1 birakmak icin onay kutu-

larini kullanin.

& Dosya 10:42:41 CCcCC 0
[‘Program | Kurulum | Hareket Ettir [ G/C | Gunluk |
ES7 Sablon l/Komut rGrafik rYapl rDegiskenler ‘
W Robot Programi
— o7 statupcheck | EUROMAPG67 Kalip icin Serbest
=E&7_EjectorBack
=E&7_CorePullersin
=E67_FreeToMould Robot, kalip alanindan ayrildi ve
= EG7_WaitForltem kalip makinesi acilmak veya kapanmak icin serbest.
=E&7_CorePullersout Adimlar
=E67_EjectorForward | 3 Test: Robot Galisma Modu Cikisi = Dustk
2 [] Test Robotla Calisma Girisi = Yiksek
3 Test: Cikaricl Geri Pozisyonu Girisi = Yilksek
4 Cikis ayarla: Kalip Alani Serbest = Yiksek
5 Cikis ayarla: Kalip Kapamay Etkinlestir = Yiksek
[ Cikis ayarla: Tam Kalp Acmay Etkinlestir = Yiksek
7 Cikislar dedisirken 40 ms. bekle
Ql«[~] <>
(J Benzetim :
=V Geri lleri
@ Gercek Robot EE@D e Loo% | - H -4 |
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18.3 Program yapisi islevselligi UNIVERSAL ROBOTS

DIKKAT:
Bu sinyal etkinlestirildiginde, kalibin robota dokunmadan kapa-

nabilmesi i¢in, robotun kalip diginda olmasi gerekir.

18.3.3 Oge Bekle

Robotun, IMM'de bir par¢a hazir oluncaya kadar beklemesini saglamaya yoneliktir.
Tek tek adimlari etkinlestirmek/devre dis1 birakmak i¢in onay kutularini kullanin.

Q Dosya 10:42:41 CCCcC O
l/ Program r Kurulum r Hareket Ettir [ G/C | Ganluk \
E67 Sablon [ Komut | Grafik | Yapi | Degiskenler |

¥ Robot Programi

=E67 StartupCheck EUROMAPG67 OgeY| Bekle

= E67_EjectorBack
=E&§7_CorePullersin

=E67_FreeToMould Kalip makinesinin bir periyodu bitirmesini bekleyin
=E67_WaitForltem ve makine agikken devam edin.

= Eﬁ?_CprePuIIersOut srimlEr

= E67_EjectorForward 1 Test: Kalp Alani Serbest Cikisi = Yilksek

Test: Kalip Kapamay Etkinlestir Clkisi = Yiksek
Test: Robot Calisma Modu Cikisi = Disik

Test: Robotla Calisma Girisi = Yiksek

Cikis ayarla: Kalp Kapamay Etkinlestir = Yiksek
Cikis ayarla: Tam Kalip Acmay Etkinlestir = Yuksek
Cikais ayarla: Cikarc Geriyi Etkinlestir = Distlk
Cikis ayarla: Cikarici ileriyi Etkinlestir = Disuk

LU« R Y L Y

Su ana kadar bekle: Kalip Agik Pozisyonu Girisi = Yiksek

—
o

Test: Robotla Calisma Girisi = Yilksek

—
—

Cikis ayarla: Kalip Alani Serbest = Distk
Cikis ayarla: Kallp Kapamay Etkinlestir = Duslk
Cikis ayarla: Tam Kalp Acmay Etkinlestir = Diisik

= o= e
oW N
ENEEEEEENEEEEERE

=

Cikislar dedisirken 40 ms. bekle

O crstrror 1B ] ] v ——nom Lt con |l on® |

18.3.4 Cikarici ileri

Cikaricinin, pargayi kaliptan alma hareketine olanak saglar. Robotun parcay kavra-
maya hazir oldugu pozisyonda kullanilmalidir. Tek tek adimlari etkinlestirmek/devre
dis1 birakmak i¢in onay kutularini kullanin.
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UNIVERSAL ROBOTS 18.3 Program yapisi iglevselligi

O Dosya 10:42:41 CCCcC 0
Program | Kurulum | Hareket Ettir [ G/C | Gunluk |
E67 Sablon fl(omut | Grafik | Yapi | Degiskenler |

W Robot Programi .
ccorsramecheck |EUROMAPG67 Cikaricl lleri
=E&7_EjectorBack
=E&7_CorePullersin
= EG7_FreeToMould
= EG7_WaitForitem
=E&7_CorePullersout
= E&7_EjectorForward

Test: Kalp Kapamay Etkinlestir Cikisi = Dusuk
Test: Robot Galisma Modu Cikisi = DUglk
Test: Robotla Galisma Girisi = Yiksek

Test: Kalip Acik Pozisyonu Girisi = Yiksek
Test: Cikarict ileriyi Etkinlestir Cikigi = Dlsilk
Test: Cikarici ileri Pozisyonu Girisi = Dlstik
Test: Cikaric) Geri Pozisyonu Girisi = Yiksek
Cikais ayarla: Cikarci Geriyi Etkinlestir = Distk
Cikis ayarla: Cikarici ileriyi Etkinlestir = Yiksesk
Cikislar dedisirken 40 ms. bekle

Su ana kadar bekle: Cikancl ileri Pozisyonu Girisi = Yiksek

._.
o
EEEEEEEEDOERE

—
-

o Benzetim -
=} Geri lleri
@ Gercek Robot EEED Hz 100% * H g

18.3.5 Cikarici Geri

Cikaricinin geri pozisyona dogru hareketini saglar. Tek tek adimlar: etkinlestirmek /devre
dis1 birakmak i¢in onay kutularini kullann.

& Dosya 10:42:42 CCCC 0
l/ Program r Kurulum r Hareket Ettir [ G/C | Gunluk |
E67 Sablon f Komut rGrafik rYapl rDegiskenler \

¥ Robot Programi
.

=Ee7 startpcheck | FUROMAPG67 Cikarici Geri
= EG7_EjectorBack
= EG7_CorePullersin
=E&7_FresToMould
= E67_WaitForltem
= E&7_CorePullersOut
= EG7_EjectorForward

dimlar
Test: Kalip Kapamay Etkinlestir Cikisi = DUstik

Test: Robot Galisma Modu Cikisi = Dusik
Test: Robotla Calisma Girisi = Yilksek

Test: Kalip Agik Pozisyonu Girisi = Yiksek
Test: Cikaricl Geriyi Etkinlestir Cikisi = Dusiik
Test: Cikaricl Geri Pozisyonu Girisi= Dlsuk
Test: Cikarici lleri Pozisyonu Girisi = Yiksek
Cikis ayarla: Cikarici ileriyi Etkinlestir = Duslk
Cikis ayarla: Cikarici Geriyi Etkinlestir = Yuksek
Cikislar degisirken 40 ms. bekle

A
1
2
3
4
]
5]
7
g8
9

._.
o
EFEEEEEEORE

—
—

Su ana kadar bekle: Cikarici Geri Pozisyonu Girisi = Yiksek

Q@ cratrrer 1B ][] ] v o Lt con |l e |

18.3.6 ¢ Cekiciler iceri

I¢ gekicilerin 1. pozisyona hareketini saglar. Kullanilacak ig cekiciler agilan meniiden

secilir. Tek tek adimlar: etkinlestirmek/devre dist birakmak icin onay kutularin
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18.3 Program yapisi islevselligi

UNIVERSAL ROBOTS

kullanin.

& Dosya

10:42:42

[‘Program | Kurulum | Hareket Ettir | G/C | Gunluk |

ccce @

E67 Sablon

l/Knmut rGrafik rYapl rDegiskenler |

¥ Robot Programi

=E&§7_StartupCheck
=E&§7_EjectorBack
=EB67_CorePullersin
= EG7_FreeToMould
= ES7_WaitForltem
=E§7_CorePullersout
= EB87_EjectorForward

EUROMAP67 Maca Cekiciler
roce cecter [«

Adimlar
Test: Robot Galisma Modu Gikisi = Dusik

Test: Robotla Calisma Girisi = Yiksek
Cikis ayarla: Maca Cekicileri 1'yi Poz. 2'ye Getirmeyi Etkinlestir = Disuk
Cikis ayarla: Maca Cekicileri 1'yi Poz. 1'ye Getirmeyi Etkinlestir = Yiksek

Bow
EEEOE

wu

Cikislar dedisirken 40 ms. bekle

() Benzetim
@ Gercek Robot

EE@D Hz =———A_100% | 4 Geri || ileri |

18.3.7 ¢ Cekiciler Disar

I¢ cekicilerin 2. pozisyona hareketini saglar. Kullanilacak ig cekiciler agilan meniiden

segilir. Tek tek adimlar: etkinlestirmek/devre dist birakmak igin onay kutularini

kullanin.

& Dosya

10:42:41

fPrngram rKurqum rHareket Ettir | G/C | Gunluk \

cccec @

EG7 Sablon

l/l(nmut | Grafik | vapi | Degiskenler |

W Robot Programi

= E67_StartupCheck
=E&§7_EjectorBack
=E&§7_CorePullersin
=E67_FreeToMould
= E67_WaltForitem

= EG7_CorePullersout
=E&87_EjectorForward

EUROMAPG67 Maca Cekiciler Disan
race carcter 1 <]

Adimlar
1 Test: Robot Calisma Modu Gikisi = Diusik

Test: Robotla Calisma Girisi = Yiksek

Cikis ayarla: Maca Cekicileri 1'yi Poz. 1'ye Getirmeyi Etkinlestir = Diisiik

Cikis ayarla: Maca Cekicileri 1'yi Poz. 2'ye Getirmeyi Etkinlestir = Yiksek

LEI SRS I S |
EEEOE

Cikislar degisirken 40 ms. bekle

O Benzetim
° Gergcek Robot

EE@D He =———={ h00% 4 Geri || ileri B

Sirim 3.5.5

III-19

CB3

Telif hakki © 2009-2018 Universal Robots A/S’ye aittir. Tim Haklari Saklidir.



Telif hakki © 2009-2018 Universal Robots A/S’ye aittir. Tim Haklari Sakhdir.

UNIVERSAL ROBOTS 18.4 G/C eylemi ve bekleme

18.4 G/C eylemi ve bekleme

Robotun dijital ¢ikislar1 bir Eylem diigtimii ile ayarlanabildigi gibi, EUROMAP 67
¢ikis sinyalleri de ayarlanabilir. EUROMAP 67 arabirimi kuruldugunda, sinyal-
ler mentilerde goriintiilenir ve bu mentilerden segilebilirler. Ayrica, robot dijital
girislerinde oldugu gibi, bir Bekle diigiimii ekleyerek program davranisini denet-
lemek i¢cin EUROMAP 67 giris sinyalleri de kullanilabilir; boylece, programin bir
giris yiiksek ya da diisiik oluncaya kadar beklemesi saglanir.

Gelismis kullanicilar igin, bir ¢ikis, belirtilen bir ifadenin degerine ayarlanabilir.
Boyle bir ifade hem girisleri, ¢ikiglari, degiskenleri vb. icerebilir hem de karmasik
program islevselligi elde etmek icin kullanilabilir. Benzer sekilde, bir Bekle diigtimii,
bir ifadenin degeri dogru oluncaya kadar beklemek iizere ayarlanabilir. Genel-
likle, EUROMAP 67 sinyalleri ifade ekraninda bulunacaktir; bu da, bir ifadenin
secilebildigi her durumda sinyallerin kullanilabilecegi anlamina gelir.

EUROMAP 67 program yapilarinin pargast olmayan sinyalleri kullanabilmek igin,
bu sinyaller bir programdan ek Eylem, Bekle vb. dtigtimler eklenmek suretiyle “elle”
ayarlanmali veya okunmalidir. Bu durum, érnegin EUROMAP 67 G/( sekmesinde
gosterilmeseler de tiimii kullanilabilir olan iireticiye bagl ve ayrilmis sinyaller i¢in
gecerlidir. Bu ayn1 zamanda, Reddet ve Ara Kalip Agilis Pozisyonu girislerini kul-
lanabilmek i¢gin, sablon programinin ézellestirilmesi ve kapsaminin genisletilmesi

gerekecegi anlamina gelir.

Son olarak, tehlikeli durumlara neden olabileceginden Kalip Alani Serbest sinyalinin
elle AYARLANMAMASI 6nerilir.

CB3
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Giivenlik fonksiyonlarinin artikligini saglamak igin, denetleyici kutusu bir EURO-
MAP 67 arabiriminin mevcut olmasimni beklemesi gerekip gerekmedigini bilir. Bu

nedenle, asagidaki kurma ve kaldirma prosediirlerine kesin olarak uyulmalidir.

Liitfen asagida serit kablonun yonelimine dikkat edin.

DIKKAT:

1. Serit kabloyu, denetleyici kutusunda elektrik varken tak-
mayin/¢ikarmayin.

2. Serit kablosu takilirken/cikartilirken toprak (toprak)
baglantisi vidalanacaktir.

3. Asla kontrol kutusunu bir toprak (toprak) baglantis1 olmadan
calistirmayin.

19.1 Kurma

Arabirim, denetleyici kutusunun tabanina veya sol tarafina yerlestirilebilir (agsagidaki
resimlere bakin ve prosediirii izleyin). Arabirimin baska herhangi bir sekilde kurul-

masina izin verilmez.
1. Denetleyici kutusunun giictinii kesin.
¢ Teach Pendant’in gii¢ diigmesinin yesil 15181 séntik olmalidir.
2. Arabirimi monte edin.

¢ Toprak baglanti elemanina vidalamak i¢in 1 adet M6 somun kullanin.
¢ Arabirimin tizerine vidalamak i¢in 4 adet M4 x 8 mm vida kullanin.
* Bos delikleri kapatmak i¢in 4 adet M4 x 8 mm vida kullanin.

* Dogru yonelim ile serit kabloyu tiklatin.

Sekil 19.1: Serit kablo baglantisi

Sirim 3.5.5 II1-21 CB3

Telif hakki © 2009-2018 Universal Robots A/S’ye aittir. Tim Haklar Sakhdir.



Telif hakki © 2009-2018 Universal Robots A/S’ye aittir. Tim Haklari Sakhdir.

UNIVERSAL ROBOTS 19.2 Kaldirma

Sekil 19.2: Kontrol birimi kutusundaki arabirim yerlestirmeleri

* Serit kabloyu sabitlemek icin sabitleme tamponu kullanin.
3. Denetleyici kutusunun giictinii agin.

* Arabirim otomatik olarak algilanir.

¢ Robotun giivenlik sistemi, robot Kurulumunda EUROMAP 67 taruml1 oldugunu,
ancak algilanmadigini bildiriyor. Kurulum, Giivenlik ve Mubhtelif kismina
gidin ve Euromap67 kontrolii kutusunu isaretleyin.

* Kaydet ve yeniden baglat diigmesine basin.

¢ GUI yeniden baslatilir.

* Yeni giivenlik ayarlarini onaylayin.

e EUROMAP 67 artik ytiklii ve kullanima hazirdir.

19.2 Kaldirma

Asagidaki prosediirii izleyin.

1. Denetleyici kutusunun giictinii kesin.

¢ Teach Pendantin gii¢ diigmesinin yesil 15181 soniik olmalidur.
2. Arabirim montajini ¢ikarim.

* Serit kabloyu sokiin.

¢ Toprak baglanti elemanindan M6 somununu sokiin.

* Denetleyici kutusunun dis tarafindaki tiim M4 vidalarimi sokiin.
3. Denetleyici kutusunun giiciinii agin.

* Robotun giivenlik sistemi, robot Kurulumunda EUROMAP 67 tanuml1 oldugunu,
ancak sistemde algilanmadigmi bildiriyor. Kurulum, Giivenlik ve Muhte-

lif kismina gidin ve Euromap67 kontrolii kutusundaki isareti kaldirin.
* Kaydet ve yeniden baglat digmesine basin.

¢ GUI yeniden baslatilir.
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19.2 Kaldirma
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* Yeni gtivenlik ayarlarini onaylayin.
e EUROMAP 67 artik kaldirilmistir.

Sirim 3.5.5
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Asagidaki alt boliimlerde makine yapimcilarma ve hata ayiklayicilara yonelik ya-
rarl bilgiler yer almaktadir.

20.1 MAF 1sik korumasi arabirimi

24 V, EUROMAP 67 kablosunda 24 V [2A9-2C9] ile paylasilir. Ancak, denetleyici
kutusuna giden giris sinyalleri diisiik akim tiirleridir ve bu nedenle akimin ¢ogu
mevcuttur. Yiikiin 1,2 A'in altinda tutulmas: onerilir. 24 V akimi1 ve voltaj EURO-
MAP 67 G/C sekmesinde gosterilir.

Iki MAF sinyali, potansiyel olarak bog anahtar kontaklarina baglanmalidir. “Kalip
Alani Serbest (Yazilim)” biti kapaliyken, MAF sinyalleri 0 V/0 mA olur.

Parametre Min Tip Maks Birim
24 V Voltaj toleransi -15% - +20% -
24 V kaynaktan alinabilen akim - - 2.0% A
Asirt yiik korumasi - 2,2 - A
[MAF-MAF] Baglanti kesilmisken voltaj 0 12 12,5 \Y%
[MAF-MAF] Bagliyken voltaj 0 57 70 mA
[MAF-MAF] Yanls baglantiya karsi koruma - 400 - mA
[MAF-MAF] Yanlis baglantiya karsi koruma  -18 - 30 \Y%

NOT:
“MAF 151k korumas: arabirimi” sinyalleri denetleyici kutusunun
kalkanindan galvanik olarak yalitilmamustir.

20.2 Acil durum durdurma, guvenlik cihazlari ve MAF sinyalleri

IMM’ye acil durum durdurma ve MAF isareti veren sinyaller EN 50205 ile uyumlu,
zorunlu giidiimlii giivenlik roleleri tarafindan denetlenir. Anahtar kontaklar: tiim
diger sinyallerden galvanik olarak yalitilmis olup, IEC 60664-1 ve EN 60664-1, kir-

lilik derecesi 2, asir1 voltaj kategorisi III ile uyumludurlar.

Robota acil durdurma ve koruma amacli durdurma isareti veren sinyaller (giivenlik
cihazlar1) denetleyici kutusunun potansiyeline baglidur.

Sirim 3.5.5
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Parametre Min Tip Maks Birim
[C1-C2] [C3~-C4] Voltaj 102 12 125 \Y
[C1-C2][C3-Cc4] Akim (Her ¢ikis) - - 120 mA
[C1-C2][C3-C4] Akim korumas1 - 400 - mA
[A1-A2] [A3-A4] Girig voltajt -30 - 30 Vv
[A1-A2] [A3-A4] Garantili KAPALL eger -30 - 7 A\
[A1-A2] [A3-A4] Garantili ACIK, eger 10 - 30 \Y%
[A1-A2] [A3-A4] Garantili KAPALI, eger 0 - 3 mA
[A1-A2] [A3-A4] ACIK Akimi (10-30V) 7 - 14 mA
[A1l-C1l] [A2-C2] [A3-C3] Akim AC/DC 0,01 - 6 A
[A1-C1] [A2-C2] [A3-C3] Voltaj DC 5 - 50 \Y%
[Al-C1l] [A2-C2] [A3-C3] Voltaj AC 5 - 250 \Y

20.3 Dijital Girigler

Dijital girisler pnp olarak uygulanir ve denetleyici kutusuna galvanik olarak baghdirlar.
Girislerin IEC 61131-2 ve EN 61131-2 icinde tanimlanan ti¢ dijital giris tlirtintin
ti¢liyle de uyumlu olusu, ayn1 standartlarda tanimlanan tiim dijital ¢ikis tiirleriyle
birlikte calisabilecekleri anlamina gelir.

Parametre Min Tip Maks Birim
Giris voltaji 30 24 30 \%
Giris garantili KAPALI kosulu  -30 - 7 \%
Giris garantili ACIK kosulu 10 - 30 \Y
Garantili KAPALI kosulu 0 - 5 mA
ACIK Akimi (10-30 V) 6 - 10 mA

20.4 Dijital Cikislar

Dijital ¢ikislar pnp olarak uygulanir ve IMM’ye galvanik olarak baghdirlar. IMM
ile robot potansiyelleri arasindaki galvanik yalitim IEC 60664-1 ve EN 60664-1, kir-
lilik derecesi 2, agir1 voltaj Kategorisi II ile uyumludur. Cikislar, IEC 61131-2 ve EN
61131-2 icinde tanumlanan tig dijital girig tiirtiniin tgliyle de ve ayrica aym stan-
dartlardaki dijital ¢ikiglara iliskin tiim gerekliliklerle uyumlu olacak sekilde imal
edilir.

Kati hal rolelerini olusturan transistorleri denetlemek ve 6ngerilim uygulamak i¢in,
dijital ¢ikislar IMM nin 24 V’sinden bir miktar mA kullanir.

Parametre Min Tip Maks Birim
Cikis basina kaynak akimi 0 - 120 mA
ACIK durumunda voltaj diististi 0 0,1 1 \Y

KAPALI durumunda kagak akimi 0 0 0,1 mA
IMM 24 V’den kullanilan akim 12 25 mA
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Durdurma Kategorisi 0: Robota giden giiciin hemen kaldirilmasiyla, robot hareketi
durduruldu. Her eklem olabildigince hizl frenlendiginden, robotun program-
lanan yoldan sapabilecegi kontrolstiz bir durdurmadir. Bu koruyucu durdur-
mast, glivenlikle ilgili bir sinur asildiginda veya kontrol sisteminin giivenlikle
ilgili boliimlerinde bir hata oldugunda kullanilir. Daha fazla bilgi i¢in bakin
ISO 13850 veya IEC 60204-1.

Durdurma Kategorisi 1: Durdurmayi gerceklestirmek i¢in robota gidecek kullanilabilir
giigle robot hareketi durduruldu ve ardindan durdurma gergeklestirildiginde
glic kaldirildi. Robotun programlanan yol boyunca devam edecegi kontrollii bir
durdurmadir. Giig, robot durur durmaz kaldirilir. Daha fazla bilgi i¢in bakin
ISO 13850 veya IEC 60204-1.

Durdurma Kategorisi 2: Robot i¢in kullanilabilir giicle bir kontrollii durdurma kalir.
Giivenlikle ilgili kontrol sistemi, robotun durdurma konumunda kalmasmi iz-
ler. Daha fazla bilgi i¢cin bakin IEC 60204-1.

Kategori 3: Kategori teriminin Durdurma Kategorisi terimiyle karigtirilmamas: gere-
kir. Kategori, belli bir Performans Seviyesinin temeli olarak kullanilan mimari ti-
pine isaret eder. Bir Kategori 3 mimarisinin énemli bir 6zelligi, tek bir arizanin
giivenlik iglevinin kaybina neden olamamasidir. Daha fazla bilgi icin bakin
ISO 13849-1.

Performans Seviyesi: Bir Performans Seviyesi (PL), 6ngoriilebilir kosullar altinda giiven-
lik islevlerini gergeklestirmek i¢cin kontrol sistemlerinin giivenlikle ilgili pargalarinin
yetenegini belirtmek icin kullanilan gizli bir seviyedir. PLd, en ytiksek ikinci
givenilirlige sahip simiflandirmadir, yani giivenlik islevi ¢ok gtivenilirdir. Daha
fazla bilgi i¢cin bakin ISO 13849-1.

Teshis kapsami (DC): nominal performans seviyesine ulagmak i¢in kullanilan teshisin
verimliliginin bir 6l¢tistidiir. Daha fazla bilgi i¢in bakin ISO 13849-1.

MTTFd: Tehlikeli hataya kadarki ortalama stire (MTTFd), nominal performans se-
viyesine ulagmak i¢in kullanilan hesaplamalara ve testlere dayali bir degerdir.
Daha fazla bilgi i¢in bakin ISO 13849-1.

Entegrasyonu yapan kigi: Entegrasyonu yapan kisi, son robot kurulumunu tasarla-
yan tiizel kisiliktir. Entegrasyonu yapan kisi, son risk degerlendirmesini yap-
maktan sorumludur ve son kurulumun yerel yasa ve yonetmeliklere uygun

olmasini saglamalidir.

Risk degerlendirmesi: Bir risk degerlendirmesi, tiim riskleri tanimlamanin ve bunlar:
uygun bir seviyeye indirgemenin genel islemidir. Bir risk degerlendirmesinin
belgelendirilmesi gerekir. Ayrintili bilgi i¢cin ISO 12100’e bagvurun.

Isbirlikei robot uygulamast: Isbirlikgi terimiyle, bir robot uygulamasinda operatorle
robot arasindaki igbirligi kastedilir. Hassas tanimlar ve agiklamalar icin bakin
ISO 10218-1 ve ISO 10218-2.
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Giivenlik yapilandirmasi: Guivenlikle ilgili islevler ve arabirimler, giivenlik yapilandirmasi
parametreleriyle yapilandirilabilir. Bunlar, yazilim arabirimiyle tanimlanir, bak1n
bolim IT.
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